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RESUME

Tato prace se zabyva problematikou DBKIS (dopravné-bezpecnostni, kamerovy a
informacni systém) a jeho rozsifenim ve mésté Zlin. V teoretické ¢asti je analyzovan DBIS
(dopravné-bezpecnostni, informacni systém) ve Zling. Dale jsou v této Casti rozdéleny a
popsany ruznd zafizeni, diky kterym lze monitorovat stav provozu. V praktické Casti je
navrzeno rozsiteni DBIS o automatické pofizovani informaci (DBKIS) ve Zling, jde o
oblasti Zlin-vychod a Zlin-zépad. V posledni ¢asti prace je popsdno navrzené feseni tohoto
systému a jeho dalsi rozsifeni v oblasti Jiznich Svaht; respektive ulice Okruzni. Pro tyto
lokality byly vybrany zafizeni, které jsou popsany v teoretické Casti a detailnéji jsou

popsany pravé v experimentalnim bloku.

SUMMARY

This work occupies with the problems of the DBKIS (transport-safety, camera and
information system) and its extension in the town Zlin. In the theoretical part is examined
the DBIS (transport-safety, information system) in Zlin. Next are in this part devided and
described various devices thanks to them it is possible to monitor the condition of the
traffic. It has been proposed the spread of the DBKIS in town Zlin in the practical part of
this work. It concerns the areas the town Zlin-east and Zlin-west. In the last part of my
work I described the proposed solution of this system and its further extension in the area
of Jizni svahy possibly in the street Okruzni. For these areas were chosen the devices that
are described in the theoretical parts of this work. The more detailed information of them

you can find in the practical part of this work.
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UvVOoD

V soucasné dob¢, kdy se svét informacnich technologii, komunikace a dalSich prvki
moderni spolecnosti vyviji stale vice kupfedu se i mésta a obce musi logicky
pfizplsobovat tomuto trendu. S timto trendem ptichazi také pojem dopravné-bezpecnostni,
kamerovy a informacni systém (DBKIS). Ve své praci bych se chtél (mimo jiné) zabyvat

popisem a analyzou pravé tohoto systému a jeho moznostmi.

Cilem mé prace je vytvofit uceleny dokument o vyvoji a soucasném stavu dopravné-
bezpecnostniho, informaéniho systému (DBIS) ve Zlin¢ a jeho roz$ifenim o automatické
pofizovani informaci na jiz zminovany dopravné-bezpecnostni, kamerovy a informa¢niho

systému (DBKIS).

Popisna ¢ast je rozdélena do dvou hlavnich podkapitol. Prvni ¢ast se zabyva popisem
DBIS, jeho komponentli a jednotlivymi etapami instalace kamer ve Zliné. V druhé se
zabyvam popisem a porovnavanim jednotlivych zafizeni, za pomoci kterych jsou
ziskavany rizné informace z provozu na pozemnich komunikacich; snazim se nabidnou

rizna feseni od riiznych firem.

Experimentalni ¢ast je také roz¢lenéna do dvou dilli. Jako prvni je zde navrhnut optimalni
technicky systém umoznujici rozsifeni DBIS o automatické potizovani informaci (DBKIS)
ve Zlin¢. Druhd ¢ast je vénovéana popisu a technické analyze navrzené¢ho tfeSeni. V této
¢asti jsou znazornény a popsany lokality instalace DBKIS. Jde o dv¢ oblasti (Zlin-vychod
a Zlin-zapad), které jsou detailn€¢ znadzornény v mapach a schématech s popisem. Dalsi ¢ast
se zabyva vyhodami a moznostmi plynoucim z instalace. Posledni podkapitola je vénovana

dal§imu rozsiteni DBKIS ve Zlin¢, jeho popisem a moZnostem.
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1 TEORETICKA CAST

1.1 Analyza vyvoje a stavu DBIS ve Zliné

1.1.1 Instalace DBIS ve Zliné

Jizda na cervenou, dodrzovani piedepsané rychlosti, s¢itani intenzity dopravy atd. — toto
vSe dokdze zaznamenat a analyzovat dopravné bezpec¢nostni informac¢ni systém (DBIS).
Na zacatku o jeho uvedeni do praxe uvazovali zlin$ti radni. Ti povéfili ndméstkyni
primatora Svatavu Novackovou realizaci etapy DBIS ve Zling, konkrétné méfeni primérné
rychlosti vozidel. Umisténi kamer do dopravné problémovych lokalit miize pfinést i dalsi

funkce, naptiklad kontrolu a prevenci kriminalnich jeva. [10]

Pro ptenos informaci je vyuzita metropolitni opticka sit’, kterd propojuje semafory a fadice.
Patefni kabel svym urenim slouzi pro pifenos vysokorychlostnich signalii mezi
jednotlivymi uzly. Kabel obsahuje kompozici jednovidovych a vicevidovych vlaken.
Mechanické vlastnosti kabelu umoziuji bezpe¢né uchyceni a vedeni v trakénim rozvodu
trolejbusového vedeni, které musi dlouhodobé odolavat mechanickym a klimatickym

vliviim.

Pro realizaci ve Zlin¢ jsou pouzity komponenty znacky Elbex, které montoval vitéz

vybérového tizeni firma Cross Zlin s.r.0.

Jednotlivé lokality mésta, které jsou pod dohledem kamer jsou neptetrzité¢ sledovany
z centralniho monitorovaciho pracovisté umisténého v samostatné oddélené mistnosti na
méstské policii. V této mistnosti je 8 kustt monitoru COLOR s 71 cm Black Matrix s
obrazovkou s vysokym rozliSenim a kvalitou obrazu poskladanych ve dvou ¢tvercich 2 x 2
monitory. Uprostfed monitorovaci st€ény mezi jednotlivymi monitory je plazmovy
zobrazovac, ktery slouzi jako pifehledovy monitor v ptipadé aktivniho monitoringu. A
nakonec monitor COLOR s 34 cm obrazovkou s vysokym rozliSenim pro pouZiti na
zaznamovém pracovisti. Pro zdznam slouzi Dallmeier DLS — 12 digitalni triplexni zatizeni
pro 12 vstupt, které umoziuje kontinualni zaznam vSech kamer pfii rozliSeni 720 (H) x

576 (V) a Cetnosti zaznamu 50 snimkt za sec. [1]
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1.1.2 Etapy vystavby kamer

Instalace kamer probihala ve ¢tyfech etapach, kazda byla vybudovéna v jiném roce. Jak jiz
bylo feceno vyse, pro vystavbu byly pouzity kamery znacky Elbex. Konkrétné jsou to
kamery Elbex - EXC 8000 COLOR, EX 1000.

V centru je na optickém kabelu pfipojeno 10 kusi kamer (kamery 1, 2, 3,4, 5,6,7,8, 10 a
11) AUTO Dome Y2 CCD s rozlisenim 720 (H) x 576 (V) a 10x zoom ( 8 — 80 mm).
Jedinou vyjimku tvofi kamerovy bod €. 9, na Jiznich svazich, kde je pouzit bezdratovy
pfenos mikrovinného spojeni. A to z divodu velké vzdalenosti od patetniho rozvodu

optick¢ho kabelu. Jde o specidlni prehledovou kameru typu EX 1000 %2 CCD

s ptenosovou radiovou trasou 10,5 GHz (vysila¢ — ptijimac) a 20 x zoom ( 10 — 200 mm).

[1]

Rozmisténi kamer ve Zlin¢ je vyobrazeno na obr. 1. a jejich blizsi informace jsou uvedeny
v tabulce €. L.
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Obr. 1. Rozmisténi kamer znacky Elbex ve Zliné
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Tabulka I. Jednotlivé etapy instalaci kamer ve Zlin¢

Kamera R.O k Monitorovaci bod Sledovana oblast
realizace
Kf¥izovatka ul. Dlouha a |ul. Dlouha, tf. T. Bati, Méstské divadlo,
tt. T. Bati, sloup kostel sv. Filipa a Jakuba, pen¢zni
L. 2000 trak¢éniho vedeni ustavy, ptijezdové komunikace, MHD
Nameésti Miru, budova | Nam. Miru, ul. Rasinova, ul. BartoSova,
) 2000 Magistratu mésta Zlina- |radnice, park s fontanou, budova Ceské
’ radnice posty, penézni ustavy, piijezdové
komunikace
Autobusové nadrazi, Autobusové nadrazi, ptistupova cesta ul.
3. 2000 |konstrukce zastfeSeni Travnik, ptijezdové komunikace
nastupiste
Kftizovatka ul. Nameésti T.G.M., namésti Prace, ul.
Stefanikava a ul. Stefanikova, t. T. Bati, ul. Gahurova,
4. 2000 | Gahurova, namésti sad Komenského, obchodni centrum
T.G.M,, sloup trakéniho | ABS, obchodni centrum Trznice, OD
vedeni Prior, MHD
Kfizovatka ul. Tt. T. Namésti T.G.M., ndmésti prace, ul.
5. 2000 Bati a ul. Gahurova, Stefanikova, ti. T. Bati, ul. Gahurova,
sloup trakéniho vedeni | sad Komenského, obchodni centrum
ABS, obchodni centrum Trznice, MHD
Kfizovatka tf. T. Batia | T¥. T. Bati, ul. Skolni, nAmésti Miru,
6. 2001 |ul. Skolni dtim &. p. 203 | Mé&stska knihovna, trzi§té Pod kastany,
MHD
Podchod na ul. Dlouhd, | Vnitini prostor podchodu pod ul. Dlouha
7. 2001
strop podchodu
Podchod Svit — Nam. Podchod Svitu, trznice, OD Prior,
8. 2001 Prace, sloup trakéniho | parkovisté, Velké kino, MHD,
vedeni kiizovatka tf. T. Bati a ul. Bfeznicka
II. Segment Jizni Svahy, |Jizni Svahy, ul. Okruzni, ul.
dim ¢. p. 4786 Budovatelska, ul. Stfedova, Obchodni
9. 2001 , o o
zona, parkovisté, supermarket, Kozlav
zleb, MHD
Kiizovatka ul. Dlouhd a | Nabtezi BeneSovo, TyrSovo, Flignerovo,
10. 2002 | BeneSovo nabtezi, sloup |okoli fotbalového stadionu Letna,
trak¢niho vedeni Ciganov, MHD, feka Dievnice
Kftizovatka ul. Ul Stefanikova, ul. Osvoboditeld, okoli
11 2004 Stefanikova, a Kolektivniho domu, MHD, kostel sv.

Osvoboditelid, sloup
trakéniho vedeni

Filipa a Jakuba




UTB ve Zliné, Fakulta technologicka, Institut Fizeni procesut a aplikované informatiky 9

1.2 Srovnani technickych systémi pro automatické porizovani

informaci o provozu na pozemnich komunikacich

Tato Casti prace se zabyva rozdélenim a popisem jednotlivych zafizeni, diky kterym je
umoznéno ziskdvani dat z ktizovatek, usekli vozovky, celych oblasti atd. Jsou zde také
nabidnuty rtizné varianty k jednotlivym druhtim zatizeni. Nékteré produkty, které se dale
popisuji v sobé zahrnuji vice funkci, takze je obtizné zaradit je do urcité podkapitoly -

naptiklad detekce rychlosti a zdznam jizdy na cervenou.

1.2.1 Detekce a zaznam vozidel projiZdéjicich na ¢ervenou

Pfi hodnoceni dostupnych zatizeni pro ziskavani informaci z provozu bylo pracovano se
zafizenimi firem Camea spol.s r.0., Robott a AZD Praha. V dal$im textu je o produktech

téchto firem pojedndno podrobnéji.

CAMEA

Tahle technologie je zde uvedena jako prvni; mimo jiné i proto ze jejich systém byl zvolen
pro instalaci ve Zlin€. Toto zafizeni nevyzaduje propojeni s fadicem kiizovatky pro zjisténi
faze semaforu. Uvedenou funkci realizuje piehledova kamera, kterd rovnéz zaznamenava
celkovou historii vjezdu vozidla do kiizovatky a muize pofizovat digitalni videozaznam
celkové situace pro ptipadné rekonstrukce nehod. Vhodnym umisténim detailové kamery
UnicamD (na obr. 2.) jsou eliminovany mozné zakryty vozidel v jednotlivych jizdnich

pruzich.

Obr. 2. Detailova kamera od firmy Camea — UnicamD


http://www.unicam.cz/p.php?p=komponenty
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Na vysledném snimku je pak vyobrazena Citelna registrac¢ni znacka a foto fidice. Princip je
puvodnim autorskym produktem firmy Camea.
Vyhodou feseni je jednoducha instalace. Systém muze pracovat téz bezdratove - neni tieba

budovat drahou komunika¢ni infrastrukturu.

Jak lze vidét nize na obr. 3., kamera detekuje ptejezd stop-Cary vozidlem v celém jizdnim

pruhu bez nutnosti dalSich ¢idel a pofizuje detailni snimky registracni znacky a fidice.

Obr. 3. Detekce piejezdu na Cervenou

Prehledovd kamera (na obr. 4.) rozpoznava fazi semaforu a zaznamenava situaci v
ktizovatce pred a v dobé spachani ptrestupku, ptipadné provadi videozaznam pro ptipadné

rekonstrukce nehod. [5]

Obr. 4. Detekce a zdznam vinika

Konfigurace systému pro jeden jizdni pruh

e (detailova kamera s vestavénou funkci detekce vozidel
o piehledova kamera

e vypocetni jednotka
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Vice prostoru pro popis tohoto zatizeni je v samostatné podkapitole, kde je podrobnéji

rozebiran prenos informaci (dat) a jiné.

ROBOTT

Dalsim zafizenim pro detekci jizdy na Cervenou je vyrobek TraffiPhot III SR od vysSe
uvedené firmy. Je to moderni fotografické zafizeni, které umozniuje jak dozor nad
cervenym znamenim, tak i nad rychlosti na svételnych signalizacnich zafizenich a tim
odpovida nejnovéjsimu stavu techniky a pozadavkim turadd. Toto zafizeni je na nize

uvedeném obrazku ¢. 5.

Obr. 5. TraftiPhot III SR

Me¢teni probihd pomoci paru indukénich smycek nainstalovanych ve vozovce — v Cafe
zastaveni a ve volitelné vzdalenosti v kiizovatce. Fotografické zafizeni se spousti v
okamziku pfejeti ptes ¢aru zastaveni béhem cervené faze. Druha fotografie je pofizena po
prijezdu druhou smyckou jako dikaz skutecné¢ho vstupu automobilu do kifizovatky.
Odstup mezi snimky je nastavitelny v rozsahu od 0,5 sekund do 10 sekund. Na
fotografickém zaznamu je jasn¢ rozpoznatelny typ a barva vozidla, tvar fidi¢e a Citelna
registracni znacka vozidla. Zatizeni funguje tak, ze zjiSténd rychlost se porovnava
s rychlosti, kterd je pfedem nastavena na stanovisti. Pokud lezi rychlost vozidla nad
nastavenou mezni rychlosti, nasleduje spusténi kamery - Smartcam. Na jedné, nebo dvou
fotografiich je méfené vozidlo zachyceno s jasné Citelnou registracni znackou a vSemi
udaji. Pokud je k dokazovani pozadovano foto fidice, 1ze TraffiPhot III SR instalovat také
tak, ze vozidla jsou snimana zepiedu.

Jeho vyhodou je jednoduchd a bezproblémova obsluha. Pln¢ automaticky a
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mikroprocesorem fizeny zplisob prace. Provoz je nezavisly na povétrnostnich podminkéach,
diky vykonnému vytdpécimu a chladicimu systému. Ten dovoluje funkci pro venkovni
teploty od -20°C do 60°C. Pomérné velkou vyhodou je jeho univerzalni nasazeni pro

zab&ry zptedu i zezadu.

Zatizeni TraffiPhot III SR pracuje pfi méteni rychlosti pod vSeobecné povolenou toleranci

+/- 3 km/h do 100 km/h a +/- 3 % ptes 100 km/h.

O ptenos informaci (dat) a jejich ochranu se stard program. TraffiDesk je to pocitatem
podporovany systém, ktery slouzi k vyhodnocovani a zpracovani dopravnich prestupki
resp. prekroceni rychlosti a jizdy na Cervenou. VSechny data se automaticky nacitaji do
tohoto systému. Pro pienos Ize pouzit pevnou linku, ISDN popt. ADSL. V ptipadé
nemoznosti realizace pevné linky, je mozné vyuziti GSM brany nebo pokud by bylo
mozné na zafizeni vidét, lze pouzit Laserovy prenos dat. Pfi prenosu dat dochazi k
Sifrovani pomoci VPN (Virtual Privacy Network). Délka Sifrovaciho klice je 128 bit

(standart zabezpeceni dat je o stupen vyssi nez napf. u bank). [6]

MozZnosti instalace zarizeni:

* Specialni samostatny stojan

*» Konstrukce dopravniho naviga¢niho systému

+ Konstrukce svételné signalizace

» Aktivovatelna zavora spousté pro vozidla, kterd najedou pfili§ daleko za ¢aru zastaveni,
ale nedopusti se postizitelného piestupku.

* Soucasny dohled nad nékolika jizdnimi pruhy.

* Moznost vyjmout a pfemistit cely vnitini dil bez nutnosti rozpojovéni kabelll — stfidavé

nasazovani do vice nainstalovanych venkovnich schranek.

AZD PRAHA

Jako posledni z ptikladd realizace kontroly prijjezdu na cervenou je zde uveden systém
RedCon, ktery nabizi tato firma. Je to stejné jako v prvnim piipad¢ automaticky systém pro
detekcei a registraci dopravnich piestupkit motorovych vozidel projizdéjicich kiizovatku na

cervenou.



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka, Institut Fizeni procesut a aplikované informatiky 13

Funguje tak, ze kamery umisténé na kiizovatce snimaji dopravni situaci, obraz z kamer je
digitalizovan a vyhodnocovan v fidicim pocitaci. Mozné rozmisténi je zobrazeno na obr. 6.
Systém monitoruje dopravni situaci a detekuje vozidla vjizdéjici do kiizovatky na
cervenou, v piipad¢ prijezdu vozidla na ¢ervenou je vozidlo vyfotografovano. Sejmuty
snimek je analyzovdn a je rozpoznana RZ spolecné¢ s datem a Casem piestupku. Tyto
informace jsou vlozena do snimku, snimky jsou ukladany spolecné s textovou informaci
(RZ, cas, datum, misto) do databaze pro dalsi zpracovani. Textova informace je podle

potieby odeslana technologii GSM na dispecerské pracovisté k vyhodnoceni.

kamery RZ + IR reflektor

.
{11y
ﬁﬂ-‘l pfehledova kamera

Obr. 6. Rozmisténi systému RedCon na kiizovatce

Vyhodou je jednoducha instalace, vysoka spolehlivost, okamzité vyhodnoceni piestupku,
minimalni naroky na uZivatele a pracuje nezavisle na signaliza¢nim zafizeni ktizovatky.

[9]

Zakladni komponenty systému:
. programovy systém RedCon® . prehledova kamera
. kamery registra¢nich znacek . IR reflektor

. komunika¢ni modul . fidici pocitac s OS redlného Casu
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1.2.2 Méreni rychlosti vozidel na pevné daném misté

Tato podkapitola se zabyva hodnocenim zafizeni od vice firem, jsou to Ramet C.H.M.,

Robott, AZD Praha a Camea. Podrobnéjsi informace o t&chto produktech jsou popsany

nasledujicim textu.

RAMET C.H.M.

Jako prvni moZné feSeni, které 1ze vidét na obr. 7., nabizi tato firma v jeji fad¢ policejnich
radard Ramer AD9. Radarovy méfi¢ rychlosti AD9 P slouzi k méfeni a dokumentaci
ptekroCeni nejvyssi povolené rychlosti projizdéjicich vozidel jak na piijezdu, tak na

odjezdu, na zakladé Dopplerova radaru (viz. kapitola 1.2.3.).

Obr. 7. Ramer AD9 P

Je to varianta urend pro pevnou zastavbu na mistech, kde je trvalé nebezpeci piekracovani
nejvyssi povolené rychlosti. Do téchto mist je na betonovy zaklad ptipevnén sloup se
skiini métiCe. Tato skiin tvofi jak ochranu pfed povétrnostnimi vlivy, tak i ochranu

zatizeni pfed vandaly.

Pti prekro¢eni nastavené mezni rychlosti projizdéjicim vozidlem je automaticky potizena
digitalni obrazovd dokumentace. Vysledna digitalni fotografie je uloZena v zafizeni, které
obsahuje zobrazeni méfeného vozidla, smér jizdy, naméfenou rychlost, datum a cas

meéreni.
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Zatizeni se sklada z vyménného méticiho bloku, reflektoru blesku a zbyvajici komponenty

jsou pevné umistény v skiini na sloupu.

Pro dalsi zpracovani lze obrazky z radaru pfenést na pamétovém médiu nebo po
pocitaCové siti na kanceléaisky pocitac. Zde Ize pomoci archivacniho programu Archiv 3.0

provadét zpracovani a dlouhodobou archivaci vSech obrazku. [8]

ROBOTT

Dalsi zafizeni od této firmy se nazyva TraffiPhot S a je to stacionarni zafizeni pro méteni
rychlosti na zdklad¢ drahy a Casu s automatickym zaznamem fotografii. Zafizeni miizeme

vidét na obr. 8.

Obr. 8. TraffiPhot S

Jako stykac¢ k aktivaci méteni a ke spusténi fotoaparatu nebo Smartcamery pii piekroceni
zadaného rychlostniho limitu jsou pouzity piezo-senzorické kabely. Tyto kabely se skladaji
ze tfi jednotlivych kabelil, které jsou polozeny paralelné¢ k sobé v rozestupu 1 m do
povrchu vozovky kolmo ke sméru silnice tak, ze motorova vozidla, kterd ptfejedou pies

senzory, spusti elektrické impulsy. Méfici Gsek ¢ini 2 m.

Pii projeti tohoto méficiho tseku jsou provedena tfi jednotlivd méfeni pomoci tii
nezavislych ¢asovych spinaci fizenych krystalem. Tato tii méfeni se navzajem porovnaji, a
pokud souhlasi s pfedem zadanou toleranci, je vykézéna platnd namétend hodnota. Kdyz
tomu tak neni, objevi se chybové hlaseni - foceni neni spusténo. Je-li naméfend hodnota

platna, dojde pfi prekroCeni nastavené¢ho rychlostniho limitu k automatickému spusténi
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zdznamového zafizeni. Integrovany blesk umoziuje fotodokumentaci také pii nevhodnych

svételnych pomeérech resp. pfi tmé.

Informace nutné pro zajisténi diikazl, totiz rychlost, datum a Cas, zapiSe systém Robot-
Fotoscript do pole dat na hornim okraji obrazku. Zafizeni méii ptichozi vozidla a

fotografuje vozidla zptedu, takze jsou znatelné poznavaci znacky vozidel a tidici.

Tato firma nabizi jesté jest¢ jeden vyrobek z této kategorie (urceno spiSe pro instalaci na
dalnicich a rychlostnich silnicich), je to Traffistar S340. Toto zatfizeni se skladd ze dvou
komponentt. Je to inteligentni piezo Pre-Amplifier "Robot IPV" a digitdlni kamera
Smartcam. Tyto ¢asti jsou umistény v ochranné skiini spole¢né s xenonovym bleskem jak
ve vyobrazeno na obr. 9. Zatizeni méti rychlost az do 350 km/h, ale realné jej pouzivame
na méfeni rychlosti do 250 km/h, kdy je zaru€ena maximalni pifesnost. Standardné

pocitame s presnosti 0,7% pii 250km/h.

Obr. 9. Traffistar S340

Mezi vyhody téchto produktl patii, ze zafizeni umoziuje métit prijizdejici 1 odjizdejici
provoz, rozliSuje nakladni a osobni automobily a lze jiz standardné nastavit minimalni
limity pro meéfeni rychlosti vozidel. Zafizeni je schopné pracovat i za extremnich

povétrnostnich podminek a to 24 hodin denné naprosto samostatné. [6]

AZD PRAHA

Dalsi alternativou miize byt je systém SpeedCon. Princip je obdobny jako u piedchozich:
systém monitoruje pomoci CCD kamery (viz. obr. 10.) dopravni situaci, detekuje
projizdé€jici motorova vozidla a rozpoznava jejich RZ (nejméné do rychlosti 200 km/hod).
Rozpoznava RZ se prevadi do textové podoby, ziskana data se pak porovnavaji se

z4jmovymi databazemi. V piipadé¢ shody systém vypiSe udaje o vozidle na displeji a
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akustickym signalem upozorni obsluhu nebo posle vyhodnocena data na vzdalené

dispecerské pracovisté (komunikuje ptes LAN, WiFi, GSM apod.).

Obr. 10. CCD kamera

K jeho vyhodam patii rozpoznani zahrani¢nich RZ, snadné ovladani, okamzité zpracovani,
modulédrni feseni, okamzitd vizudlni kontrola, snadné ptizpisobeni pozadavkim uzivatele,
moznost vyuziti i pro detekci pohybu vozidel, moznost zpracovani signali z vice kamer

najednou, minimalni naroky na uzivatele a vysoka variabilita pouziti. [9]

Zakladni komponenty systému:
. procesorova jednotka . IR reflektor
. CCD kamera . SW SpeedCon®

. komunikaéni prvky

CAMEA

Uvadim zde opét produkt téhle firmy. A to z divodu, Ze tyto systémy maji jednoduchou
instalaci a pracuji bezdratové. Coz je (jak jiz bylo zminéno) velkd vyhoda, jelikoZ neni
tteba budovat drahou komunikaéni infrastrukturu. Zndzornéni umisténi kamery na vozovce

jenaobr. 11.

Obr. 11. Konfigurace systému s jednou kamerou
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Konfigurace systému pro jeden jizdni pruh

Jsou to informacni tabule.
Vypocetni jednotka

Kamery osvétlovaci jednotky pro no¢ni vidéni (infra) — dle potieby

Do této kategori jsem zahrnul i vyrobky, které maji jen zcela informativni a varovny
smysl. Jsou to informativni tabule, na kterych miize tidi¢ vidét jeho okamzitou rychlost

(pokud je rychlost vozidla ptili§ vysoka, tabule na to néjakym zptisobem upozorni). [5]

RAMET C.H.M.

Jako prvni je to informacni tabule Ramer 8 RS. Pracuje na principu Dopplerova radaru
(viz. kapitola 1.2.3.) a zobrazovani méfené rychlosti je provadéno pomoci pasivnich
elektromagnetickych dotti a LED diodovym podsvicenim.

Pii prijezdu vozidla, jehoz rychlost je vySSi nez nastaveny limit, tfikrat zasviti varovné
oranzové svétlo, které je soucdsti informacni tabule. Limit pro varovné svétlo je mozné pii
montazi nastavit v intervalu 25 az 199km/h s krokem 1km/h. Méfena rychlost je zobrazena
po dobu prijezdu vozidla. Doba zobrazeni je zavisla na méfené rychlosti. Informacéni
tabule (obr. 12.) mtize byt ptipevnéna na libovolny sloup ¢i konzolu (napt. sloup vetejného
osvétleni).

Aby nedochézelo k nepiijemnym a pro fidi¢e nebezpecnym odleskiim od reflektorti nebo

slunce, je ptedni kryt opatfen antireflexni povrchovou upravou. [8]

Obr. 12. Informativni tabule Ramer 8 RS
ROBOTT

Nabizi podobny produkt pod nazvem TraffiDisplay. Zatizeni ma velky displej pro

zobrazeni rychlosti za ucelem vétSiho preventivniho Uc¢inku, dal$i vyhodou je moznost
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analyzy rozdilu rychlosti na useku ptfed displejem a za nim. Jak Ize vidét na obr. 13,

v tomto ptipad¢ je tabule pfipevnéna na sloupku. [6]

Obr. 13. Informativni tabule TraffiDisplay

Informativni tabule maji hlavné psychologicky efekt. Ridi¢ uvidi okamzitou rychlost (ta
navic miiZze blikat, nebo na sebe jinak upozornit) a zpomali. Tento psychologicky efekt 1ze
navic jesté zvetSit v kombinaci s dal§imi varovnymi ¢i informaénimi cedulemi. Zajimavou

kombinaci tvofi tyto tabule s napodobeninami policisty.
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1.2.3 Méreni rychlosti vozidel policejni hlidkou

Laserové méiice rychlosti

Laserovy méfi¢ rychlosti neboli LIDAR (z anglického LIght Detection And Ranging)
vyuzivd k méfeni laserového paprsku v neviditelném (infracerveném) spektru. Paprsek
dopada na cil, odrazi se od n¢j a je zachycen optikou pfistroje. Ze zpozdéni paprsku je

vypoctena okamzitd rychlost vozidla a jeho vzdalenost.

LAVET

Jednim z ptestaviteli téchto méficich zatizeni je pfistroj ProLaserlll. Tento pfistroj je
vyobrazen na obr. 14. a 15. Pfi méfeni policista s méfi¢em v ruce, namifi hledac¢ek na
métené vozidlo. Stopa, kterou na cili laser vytvari, je velmi tzka - pii 100 metrové
vzdélenosti ma paprsek primér mensi nez 30 cm (policista tak mize piesné vybrat cil,
naptiklad vozidlo jedouci v kolon¢ aut). Po stisknuti spousté¢ (méficim mistem je piedni
nebo zadni cast karoserie) méfi¢ vypocte béhem 0,5 az 2 sekund okamzitou rychlost
vozidla. Spravnost méfeni je signalizovana pipnutim a rychlost se vzdalenosti je vzapéti

zobrazena na displeji.

Displej LCD __ prihledovy hledacek

/ " - kolimator
=y Vysilaci a
: —— pfijimaci

sklenéné cocky
—— Spoust

——— Rukojet

_—— Bateriovy kryt

Obr. 14. Laserovy méfic rychlosti ProLaserlll

Prihledovy hledacek (Heads-Up Display) pracuje na principu kolimatoru. Pomocny
svételny bod je zobrazen na primétu cile a méteny automobil vidite ve skute¢né velikosti

bez dalSiho zbyte¢ného preostfovani o¢i. Vybér cile je tak velmi snadny a rychly.


http://www.lavet.cz/big_img/prolaser_maxi.jpg
http://www.lavet.cz/big_img/prolaser_maxi.jpg
http://www.lavet.cz/big_img/prolaser_maxi.jpg
http://www.lavet.cz/big_img/prolaser_maxi.jpg
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Vyhodou tohoto pfistroje je, ze miize byt pouzit jedno¢lennou hlidkou, mé vyssi dosah nez
radary pouzivané v CR, vynikajici mobilita (rychla - okamzitd pfipravenost k praci), lze
mefit oddélené vozidla jedouci soubézné po viceproudé komunikaci, moznost méfeni ze
stojiciho vozidla (skrz pfedni/zadni/bo¢ni okénka), vyrazné nizsi cena nez u radart a fidi¢
nema zpravidla moznost v¢as odhalit stanovisté¢ policejni hlidky detektorem. Navic je
schopen méfit rychlost projizdéjicich vozidel jak na piijezdu (zpiedu), tak na odjezdu

(zezadu).

Tyto pfistroje mohou fungovat i jako velmi piesny métic vzdalenosti, coz bych uvedl také
za jednu z vyhod (pfesnost +/- 10cm). To se mize vyuzit naptiklad pii zakreslovani planki
dopravnich nehod (coz je znacné rychlejs§i nez prace s trasovacim koleCkem nebo
pasmem), dale lze zjistit vzdalenost objekti, které nejsou po zemi piistupné (havarovany
automobil v poli, terénni prekdzky, svodidla..).

Prahledovy

hledacek
- kolimator

km/h metry

Cm A CI £ Displej LCD

STR S SN \ zobrazuje
rychlost a
vzdalenost

Obr. 15. ProLaserlll — pohled zezadu

Tento pfistroj je napajen dobijecim NIMH akumulatorem nebo 12V adaptérem z palubni
sit¢. Technicky dosah métice je 1,8 km, praktickd maximalni meétici vzdalenost se
pohybuje do 350 metrii. Rozsah méfeni rychlosti je vice nez dostatecny (10 - 250 km/h),
piesnost lepsi nez +/- 3 km/h.

M¢éEri¢ mize byt zaroven vybaven zdznamovym zafizenim (digitdlnim fotografickym
ptistrojem). Dokumentacni zatizeni PL — DOK 1. je doplitkové pfisluSenstvi k laserovym
meficim rychlosti ProLaser III; toto zafizeni a jeho moznosti jsou detailn€ji popsany

v kapitole 2.2.4. [7]
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ROBOTT

Jako alternativou k tomuto zafizeni je zde uvedeno feSeni od této firmy, kterd nabizi svij
vyrobek Traffipatrol, ktery je zobrazen na obr. 16. Snadno ovladatelné a tedy i rychle a
flexibilné¢ pouzitelné méfici zafizeni se pouziva pii monitorovani téch piestupkl
piekroCeni nejvyssi povolené rychlosti, u nichz neni potieba potidit fotograficky dikaz.
Ptesné vysledky méfeni 1ze jednoduse precist na displeji ve vysi zorného pole obsluhy a na

samostatném indikatoru z LED diod, ktery je lehce Citelny i na silném slunecnim svétle.

Obr. 16. Traffipatrol

Diky nastavitelnému zvétSeni zaruCuje zatizeni, ze zméfené vozidlo mize byt pomoci
petindsobného zvétSeni bez jakychkoliv pochybnosti identifikovano 1 pii velkych

vzdalenostech méfeni.

Pfi pouziti tohoto zafizeni v kombinaci s protokolovaci jednotkou bylo vyvinuto nové
zafizeni TraffiPatrol V (obr . 17.). Umoznuje rychlé vystaveni protokolu o méfeni piimo
na misté¢ méfeni. Jest¢ béhem méteni jsou protokoly ukladany do paméti a Ize je pfenést do

PC k pozdéjsimu zpracovani.

Tento vSestranny laserovy méfici systém muze byt flexibilné pouzivan v automatickém i
manudlnim rezimu meéfeni, krom¢ meéfeni rychlosti umoziuje také funkci pofizeni
obrazového zdznamu. Instalace zafizeni TraffiPatrol V zabere pouze nékolik minut.
Nasledné jej 1ze pohodIné obsluhovat pomoci PC s dotykovym displejem ze zadsahového

vozidla (Ghlopficka displeje 26 cm).
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Obr. 17. Traffipatrol V

Diky sérii Sesti do paméti ulozenych snimka ke kazdému piestupku piekroceni nejvyssi
povolené rychlosti je zaruCena bezchybna identifikace a spolehlivy dikaz. Diky tomuto
uklddani snimkti do paméti jsou dopravni situace a méfené vozidlo spolehlivé

protokolovéany po celou dobu procesu méfeni.

Diky opakované pouzitelnym, kvalitnim pamétovym médiim lze pii jedné kontrolni akci
ulozit do paméti vice nez 4 000 prestupkll. Vyhodnoceni probéhne nasledné v kancelafi

pomoci specialné vyvinutého kancelarského softwaru TraffiDesk. [6]

Radarové mé¥ice rychlosti

Radarové meétice rychlosti funguji na zdkladé Dopplerova jevu (rakousky fyzik, astronom
a matematik Christian Andreas Doppler). Dopplertv jev (Doppleritv princip nebo také
Dopplertiv posun) popisuje zménu vinové délky vinéni v zavislosti na vzajemném pohybu
pozorovatele a zdroje vinéni. Neboli je to ukaz spojeny s tim, Ze se kmitocet piijimaného

vInéni méni pii pohybu zdroje nebo pozorovatele vzhledem k prostiedi.

Vzhledem k velkému mnoZstvi zafizeni tohoto druhu nabizenych na trhu, je v této Casti
vénovano vice prostoru radarim, které jsou montovany piimo do automobilli policejnich

hlidek.
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RAMET C.H.M.

Firma nabizi k tomuto druhu zafizeni vice alternativ. Jde o fadu policejnich radari AD9,
jejichZ popisem jsem se zabyval vySe. V tomto piipadé jde o typy AD9 T (na obr. 18.) a
ADO C (na obr. 19.).

Bezprostiedné¢ po zméteni vozidla je na obrazovce zafizeni obrdzek z méfeni. Tento
obrazek lze pouzit k dokladovani prestupku a ke kontrole kvality potizené dokumentace.

K vyhodam tohoto systému patii také nastaveni vSech potiebnych parametri je provadéno
obsluhou pifimo na obrazovce s dotekovym ovladanim, ktera slouzi zaroven jako kontrolni

monitor.

Obr. 18. Obrazovka zatizeni AD9 T s dotekovym ovladanim

-----

podminek, tato sestava jde prepravovat v kufru osobniho automobilu, piipadné prenaset
v ruce. Alternativou je pak druha verze AD9 C, kterd se vyznafuje maximalni mobilitou.

Cel¢ zatizeni je zastavéno do osobniho automobilu.

Tento typ zafizeni umoznuje i méfeni za jizdy tohoto vozidla. Zastavba je pfitom
provedena tak, Ze nenaruSuje dalSi moZznosti vyuZiti tohoto vozidla a klicové komponenty
lze snadno demontovat. Radarovy méti¢ rychlosti se sklada z dild, které jsou ulozZeny

v prepravnim kufru a zbytek komponenti je trvale zabudovan ptimo ve vozidle.
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Obr. 19. Zatizeni AD9 C zabudované v pfedni masce vozidla

Tato firma nabizi také mnozstvi radarovych méfici, které jsou pienosné a neinstaluji se
jako soucast policejnich vozidel. Jde o fadu radarovych méfict rychlosti typu Ramer 7M.

Tato fada tvofi ruzna zafizeni a kombinace, které 1ze dale roz$ifovat.
Mezi hlavni komponenty patfi:

- radarova hlava - fidici pocitac
- méfici jednotka - displej

- kamera s osvitovou automatikou - zableskové zafizeni

Z této fady je zde zminéna jesté zjednoduSena varianta Ramer 7 M-VB (na obr. 20.). Je to
radarovy méfi¢ rychlosti bez moZzZnosti zdznamu obrazové informace dokumentu o
prestupku. M¢ETfi¢ umoziuje pouze zobrazeni nameéfené rychlosti na displeji ovladaci
jednotky, pficemz hlasovy vystup oznamuje namétenou rychlost. Jak jiz bylo feceno, tuto

variantu Ize kdykoliv rozsifit. [8]

Obr. 20. Radarovy méfic¢ rychlosti Ramer 7M-VB
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ROBOTT

Jako dals$i zde uvadim zafizeni od firmy Robott, ktera nabizi zafizeni Traffipax-
Speedophot (na obr. 21.). Jedna se o kombinaci pfistroji, dopravniho radaru a
automatického fotografického zatfizeni. Rychlost okolo jedoucich vozidel je méfena silné
svazanym radarovym paprskem podle vyse popsaného Dopplerova principu. Pii pfekroCeni
pfednastavené mezni rychlosti se automaticky spusti fotografické zatizeni, na fotografii je
znazornéno vozidlo s naméfenou rychlosti, stejné jako Cas a datum k pozdéjSimu
dokazovani.

Toto zafizeni miize byt pouzivano (coz je jeho vyhodou) zabudované do vozidla, nebo na
specidlnim stativu, na pravém, nebo levém okraji vozovky k méfeni pfijizdéjiciho nebo
odjizdéjiciho vozidla, pfiCemz piepinani sméru meéfeni probihd automaticky, nebo

manualné.

Obr. 21. Traffipax-Speedophot

K vyhodam patii také velmi malé rozméry celého zafizeni umoznujici bezproblémové
zabudovani do kazdého typu vozidla. Anténa muize byt bud’ nasazena na stativ, nebo
pomoci drzaku na vozidlo. Je mozno také integrovat anténu do vozidla (napt. zabudovani

do masky chladi¢e, nebo narazniku).

-----

meieni rychlosti pomoci video technologie a mobilniho radaru. Jako piedesly umoziuje

méteni rychlosti za jizdy nebo ho Ize pouzit jako stacionarni stanovisté. Systém pofizuje
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béhem meéfeni videozaznam nebo fotografii pro dokladovani piestupku. Posddka ma k

dispozici kontrolni obrazovku a ru¢ni ovladac, které jsou na obr. 23. [6]

Obr. 23. Kontrolni obrazovka a ru¢ni ovladac
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1.2.4 Méreni rychlosti vozidel v urcité délce vozovky

Jsou to systémy vyvinuté na zakladé potteby sledovat dodrzovani rychlosti jizdy v del$Sim
useku vozovky (napf. pro sledovani jizdy fidi€l v urcitém useku atd.), anebo miiZou

slouzit pro vybér mytného na dalnici atd.

CAMEA

Jednou z moznosti je napiiklad zapojeni vice kamer UnicamD od této firmy. Tato varianta
umoznuje realizovat méfeni doby prijezdu v libovolné¢ dlouhém useku. Stejné jako u
mefeni rychlosti v daném misté, také u téchto systémi zlstdva vyhodou, Ze pracuji

bezdratové (jednoducha instalace, zddna komunikacéni infrastruktura).
Konfigurace systému pro jeden jizdni pruh :

e Dv¢ a vice kamer (podle délky sledovaného useku)

e vypocetni jednotka

e dle potieby osvétlovaci jednotky pro no¢ni vidéni (infra)

Kamery ve sledovaném useku detekuji vozidlo v celé Sifce jizdniho pruhu, bez nutnosti

dalsich ¢idel a potizuji detailni snimky registra¢ni znacky a tidice (na obr. 24.).

Obr. 24. Konfigurace systému se dvéma kamerami

Vypocetni jednotka porovna registracni znacku stejného vozidla na vjezdu a vyjezdu ze

sledovaného useku a vypocita dobu prujezdu (na obr. 25.). [5]


http://www.unicam.cz/p.php?p=komponenty
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Obr. 25. Konfigurace systému se dvéma kamerami

AZD PRAHA
Stejnou funkci lze realizovat také diky jiz zmiiovanému a popsanému systému SpeedCon
od této spolecnosti. Zapojenim komponenti tohoto systému (na obr. 26. ) na vice mistech

v useku vozovky ziskavame komplexni ptehled nad provozem na silnici.

Obr. 26. Mozné rozmisténi komponentl systému SpeedCon

Zatizeni je mozné pouzit také pro systémy vybirani mytného (jak ve méste, tak na dalnici),
zabezpecCovaci systémy, méfeni hmotnosti a vysky vozidel, méfeni prekroCeni povolené
rychlosti, vyhledavani odcizenych vozidel a samoziejmé (jako u ptedchoziho systému) pro

dopravni statistiky, jako napft. [9]

e zjiStovani priméerné rychlosti v tiseku vozovky
e Cetnost vyskytu vozidel v zavislosti na Case

e piehled nad prijezdnosti v useku (napf. v tunelu)
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1.2.5 Detekce vjezdu/vyjezdu vozidla do urcité oblasti

V soucasné dob¢ existuji také technologie, které umoziuji monitorovat mista a cas
vjezdu/vyjezdu jednotlivych vozidel do zony s vybérem mytného. Informace ziskdvané
z tohoto systému neslozi pouze pro vybirani mytného za straveny ¢as v oblasti, ale mizou
poslouzit také jako zdroj informaci. Jako napiiklad ziskavani primérnych dat pro zlepSeni

provozu, ale tomuto tématu se vénuji vice az v kapitole 2.2.3.

V této posledni Casti popisu zafizeni se jen okrajové vénuji systémim, které dokazi tuto
kontrolu vjezdu/vyjezdu vozidel do urcité oblast. Mezi firmy, které nabizi tento systém
bych jen zminil firmy Camea a AZD Praha. V podstaté nejde o nic slozitého, do uréité
oblasti se rozmisti kamery a dalsi zafizeni tak, aby byly pokryty vSechny vjezdy/vyjezdy

do oblasti (viz. obr. 26.); jde vétSinou o kiizovatky.

aif Begg- T Zona vybéru mytného

Obr. 27 Schéma oblast vybéru mytného

Vozidlo, které vjizdi do placené oblasti je automaticky zaznamenéno je zjiStena jeho
registracni znacka, druh vozidla (osobni/ndkladni) a dalsi data. Na vyjezdu je vozidlo opét
detekovano kamerou, ktera (v piipad¢ firmy Camea) slouzi mimo jiné i pro detekci jizdy

na cervenou.
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2 EXPERIMENTALNI CAST

2.1 Navrh optimalniho technického systému umoziujiciho rozsirit DBIS

o automatické porizovani informaci (DBKIS) ve Zliné

V této Casti své prace bych se chtél vénoval samotnému systému. DBKIS mé oproti DBIS
jednu velkou vyhodu. Jde o to, Ze hlavni rozdil mezi témito systémy je, ze DBIS umi jen
sledovat provoz, ale nemize sam o sob¢ vytvofit oficidlni zdznam, na jehoz zékladé by
bylo mozné ptestupek vymadhan. Tento cely proces se vétSinou déje automaticky, coz je

samoziejmé velkou vyhodou.

Pro vystavbu tohoto systému jsem ze vSech produktl popsanych v kapitole 1.2 vybral
technologii od firmy Camea spol.s r.o. a jeji technologii Unicam. Systém se sklada ze
vzajemné propojenych kamer a vyhodnocovaciho serveru (pocitace) viz. principielni
schéma systému na obr. 28. Na zaklad¢ potfeb uZivatele jsou jednotlivé komponenty
systému vhodné uspotfaddany v daném misté (na k¥izovatce, v tunelu, ap.) a jsou volena
riznd kritéria pro vypocet udajii z obrazu a jejich nasledné zpracovani (detekce vozidla,

¢teni poznavaci znacky, ap.).

Detekéni
zafizeni 1 ]

- g
- ’
- Ve
-
- I
’

Vyhodnocovaci
server

Detekéni
zafizeni 2 ,@
e &
- 4 . Detekcnl PCILICIE
PR, gV - zafizeniN ,

-

e . -
N /Stano\né‘.té 2 -~ ,’! Reliza&ni pracovigté
/ p— , (on-ine lustrace)
ST

Obr. 28. Schéma principu systému Unicam
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Kamery vidi 1 v noci pomoci reflektorti, které sviti v infraCervené ¢asti spektra a neosliuji
tedy fidi¢e. Snimky potizené systémem ve dne a v noci jsou na obr. 29. Kamery jsou bud’
se standardnim TV rozliSenim ¢i s rozliSenim HDTV zabezpecujicim vyrazné vyssi kvalitu
snimkt. Pouzité kamery byly vyvinuty na miru dopravnim aplikacim a nabizi fadu rezimi

¢innosti, které nelze standardnimi kamerami realizovat.

27 15:52:09:1 ZR-MRB-I1 2008-5-27 22:04:49.0 ZR-MR-I1

Obr. 29. Snimky poftizené ve dne a v noci

Vyhodnocovaci server je vybaven vyhodnocovacim a méficim software systémem,
synchronizovanou c¢asovou zdkladnou a komunikaénim rozhranim pro pienos dat.
Jednotlivé komponenty mohou komunikovat napt. pomoci optickych kabeld, radiem, GSM

modemem ap.

Jedna se o automaticky proces bez jakékoliv tucasti c¢loveka, ktery zabezpecuje
jednoznac¢nou identifikaci namétenych tdajii a unikétni identifikaci lokality mista méfeni.
Zaroven je zabezpeceno, ze idaje mohou byt zasifrovany a dale je pak mtize zpracovavat
jen opravnénd osoba vybavena prislusSnym klicem, ¢imz je zabranéno jejich zneuziti.
Systém je koncipovan jako otevieny systém — jeho funkce lze rozSifovat, dopliovat a
kombinovat podle potieby. Veskeré funkce pouzivaji stejné komponenty — kamery a
vyhodnocovaci pocita¢. Pouziti se li§i ve vyhodnocovacim software coz znamena, Ze kazda
kamera muze byt pouzita pro vice funkci. Funkce Ize vzajemné libovolné kombinovat a

vytvaret tak zdkaznicka feSeni na miru. [5]
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Jedna se predevsim o nésledujici aplikace:

e UnicamCross - detekce jizdy na ¢ervenou

o  UnicamVelocity - méfeni primérné rychlosti v tseku

e  UnicamScan - méfeni dopravnich udaju

e UnicamPen - pracovisté pro zpracovani a vyhodnoceni ptestupki
e UnicamAgenda - pracovisté pro prestupkovou agendu

e UnicamRec - zaznam aktualni obrazové informace na vozovce

e UnicamLPR - rozpoznéavani (Cteni) poznavacich znacek
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2.2 Popis navrzeného reSeni DBKIS

Ve mésté Zlin jsem navrhl vystavbu ve dvou oblastech. Jsou to Zlin - zdpad, kde jsou
kamery umisténé ve trech lokalitdich a Zlin — vychod; tam jsou dvé& stanovisté. Pro

prehlednost jsem témto dvéma oblastem vénoval kazdé podkapitolu.

Mapu s celkovym pohledem na mésto Zlin s vyznacenymi oblastmi vystavby jsou
zobrazeny na obr. 30. Detailn¢jsi pohledy na ob¢ oblasti jsou v ptilohach (Zlin-zapad
v ptiloze P 1 a Zlin-vychod v ptiloze P 2). Na téchto mapach jsou jizZ znazornény konkrétni

lokality instalace zafizeni.
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Obr. 30. Mapa Zlina v oblastmi vystavby DBKIS
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2.2.1 Instalace kamerového systému v oblasti Zlin — zapad

Jak jsem se jiz zminil, poCitdm s vystavbou ve dvou oblastech mésta Zlin. Prvni oblasti je

Zlin — zapad, v t¢ budou kamery instalovany ve tfech lokalitach.

Prvni lokalita (na obr. 31. a 32) je pod oznacenim ,,KtiZzovatka ti.T. Bati - Hrbitovni®, tato
kiizovatka ma instalovany tii funkce; jsou to detekce jizdy na Cervenou, zacatek 1.useku
meéteni rychlosti ve sméru do centra a konec Useku méfeni rychlosti ve sméru na

Otrokovice.
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Obr. 31. Umisténi zafizeni v lokalité 1
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Obr. 32. Schéma rozmisténi kamer v lokalité 1
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Tabulka II.

Popis rozmisténi kamer v lokalité 1

Kamera

Pouziti

K1

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na Cervenou po tt. T.Bati ve sméru na centrum.

K2

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou po tf.T.Bati smérem do centra
v levém (odbocovacim) jizdnim pruhu.

K3

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v prostiednim jizdnim pruhu
po tf. T.Bati smérem do centra.

Pohled zeptedu na vozidlo vjizdé€jici do meéfeného iseku v prosttednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

K4

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém jizdnim pruhu

po tf. T.Bati smérem do centra.

Pohled zeptedu na vozidlo vjizd¢jici do méteného tiseku v pravém jizdnim pruhu
po tt. T. Bati smérem do centra.

K5

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na Cervenou po tt. T.Bati ve sméru na
Otrokovice.

K6

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na €ervenou v pravém jizdnim pruhu

po tf. T.Bati smérem na Otrokovice.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd€jici z meéfeného tseku v pravém jizdnim pruhu
po ti.T. Bati smérem na Otrokovice.

K7

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na cervenou v prostfednim jizdnim pruhu
po tf. T.Bati smérem na Otrokovice.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizdé€jici z meéfeného tseku v prostiednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na Otrokovice.

K8

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T.Bati smérem na ulici Hibitovni.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd€jici z meéfeného tseku v levém (odboCovacim)
jizdnim pruhu po tf.T.Bati smérem na ulici Hibitovni.

Druhéa (na obr. 33 a 34.) se nazyva ,,Vila Alois Berka®, a ma pouze dvé funkce, jsou to

konec 1.seku méfeni rychlosti ve sméru do centra a zacatek 2.useku méfeni rychlosti ve

sméru do centra.
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Obr. 33. Umisténi zafizeni v lokalité 2
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Obr. 34. Schéma rozmisténi kamer v lokalité 2

Tabulka III. Popis rozmisténi kamer v lokalité 2

Kamera | Pouziti

Kl Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd&jici z méfeného useku v levém jizdnim pruhu
po tf. T. Bati smérem do centra.

K2 Pohled zeptedu na vozidlo vyjizdé€jici z meéfeného tseku v pravém jizdnim pruhu

po ti. T. Bati smérem do centra.

A nakonec tieti lokalita (na obr. 35. a 36.) s oznacenim ,,Kiizovatka tf. T. Bati — Pfima*“

ma funkce detekce jizdy na cervenou, zaCatek useku méteni rychlosti ve sméru na

Otrokovice a konec 2.useku méfeni rychlosti ve sméru do centra.
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Obr. 35. Umisténi zafizeni v lokalité 3




UTB ve Zliné, Fakulta technologicka, Institut Fizeni procesut a aplikované informatiky 38

K‘L‘@” _ .-
o 0O o

vilomik

£
=N
vylomil
T O I
o > | —
Otrokovice ST A S CaaemT i
* ES o o="7 | —— 7T
E7 m——i
Es[-==mm==""" *l — tir. T. Bati
slovp
semafors 7
tir. T. Bati N _':_.-* 3
PP Ed centrum
> ———* et slovp
semaforn
—_

Obr. 36. Schéma rozmisténi kamer v lokalité 3

Tabulka IV. Popis rozmisténi kamer v lokalité 3

Kamera

Pouziti

K1

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na cervenou po tt. T. Bati ve sméru na
centrum.

K2

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T.Bati smérem na ulici P¥imou.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd€jici z méreného tseku v levém jizdnim pruhu
po tf.T.Bati do centra.

K3

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v prostfednim jizdnim pruhu
po ti.T.Bati smérem do centra.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd€jici z méfeného tseku v prostiednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

K4

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na cervenou v pravém jizdnim pruhu

po ti.T.Bati smérem do centra.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd¢jici do méfeného tiseku v pravém jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

K5

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na ¢ervenou po ti. T.Bati ve sméru na
Otrokovice.

Ké6

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém (odboCovacim)
jizdnim pruhu po tf.T.Bati smérem na ulici Pfimou.

K7

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na cervenou ve stiednim jizdnim pruhu

po tt. T.Bati smérem na Otrokovice.

Pohled zeptedu na vozidlo vjizdé&jici do méteného useku v prostiednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na Otrokovice.

K8

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém jizdnim pruhu

po tt. T.Bati smérem na Otrokovice.

Pohled zeptedu na vozidlo vjizdé€jici do méteného useku v levém jizdnim pruhu
po ti.T.Bati smérem na Otrokovice.
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2.2.2 Instalace kamerového systému v oblasti Zlin — vychod

Pokud jde o tuto oblast, tak tam jsem navrhl umisténi kamer v dalSich dvou lokalitach.
Jsou to lokality 4 a 5, ¢tvrtd (na obr. 37. a 38.) nese oznaceni ,,Kfizovatka tf.T. Bati — Dily
IV* a ma funkce detekce jizdy na Cervenou, zacatek useku meéteni rychlosti ve sméru na

Ptiluky a konec 3.tseku méfeni rychlosti ve sméru do centra.
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Obr. 37. Umisténi zafizeni v lokalité 4
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Obr. 38. Schéma rozmisténi kamer v lokalité 4
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Tabulka V. Popis rozmisténi kamer v lokalité 4

Kamera | Pouziti

K1 Pohled zezadu na vozidlo jedouci na ¢ervenou po tt. T. Bati ve sméru na
Ptiluky.
K2 e Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém jizdnim pruhu

po ti.T. Bati smérem na Priluky.
e Pohled zeptedu na vozidlo vjizd¢jici do méteného useku v levém jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na Priluky.

K3 e Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém jizdnim pruhu
po tt. T. Bati smérem na Ptiluky.

e Pohled zeptedu na vozidlo vjizdéjici do méteného useku v pravém jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na Priluky.

K4 Pohled zezadu na vozidlo jedouci na cervenou po tt. T. Bati ve sméru do centra.

K5 e Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém jizdnim pruhu
po ti.T. Bati smérem do centra.

e Pohled zeptedu na vozidlo vyjizdé€jici z méfeného tiseku v pravém jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

K6 e Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém jizdnim pruhu
po tt.T. Bati smérem do centra.

e Pohled zeptedu na vozidlo vyjizdé€jici z meéfeného tseku v levém jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

Péta, a zaroven také posledni je lokalita (na obr. 39. a 40.) s oznacenim ,,Kfizovatka tt. T.
Bati — Podvesna XVII“, ktera ma funkce detekce jizdy na Cervenou., zacatek 3.useku
méteni rychlosti ve sméru do centra konec useku méfeni rychlosti ve sméru na Priluky.

Tyto lokality jsem opét oznacil na nasledujicim obrazku.
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Obr. 39. Umisténi zafizeni v lokalité 5
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Obr. 40. Schéma rozmisténi kamer v lokalité 5

Tabulka VI. Popis rozmisténi kamer v lokalité 5

Kamera

Pouziti

K1

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na ¢ervenou po ti. T. Bati ve sméru na Ptiluky.

K2

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na ulici Podvesna XVII.

Pohled zepiedu na vozidlo vyjizdé€jici z méfeného useku v levém (odbocovacim)
jizdnim pruhu po ti.T. Bati.

K3

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v prostiednim jizdnim pruhu
po ti. T. Bati smérem na Ptiluky.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizdéjici z méfeného useku v prostfednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na Priluky.

K4

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na ulici Dily VI.

Pohled zeptedu na vozidlo vyjizd&jici z méfeného useku v pravém
(odbocovacim) jizdnim pruhu po t.T. Bati.

K5

Pohled zezadu na vozidlo jedouci na cervenou po tt. T. Bati ve sméru do centra.

K6

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v pravém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na ulici Podvesna XVII.

K7

Pohled zeptedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v prostiednim jizdnim pruhu
po ti.T. Bati smérem do centra.

Pohled zeptedu na vozidlo vjizdé€jici do meéfeného iseku v prosttednim jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem do centra.

K8

Pohled zepiedu na vozidlo jedouci na ¢ervenou v levém (odbocovacim) jizdnim
pruhu po ti.T. Bati smérem na ulici Dily VL.
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2.2.3 Moznosti ziskané instalaci DBKIS

Uvedenim tohoto systému do provozu ziskdvame zprovozu velké mnozstvi rtznych
informaci. Diky témto informacim mizeme monitorovat pravé probihajici stav na silnici.
Tyto informace se zaroven také ukladaji a vyhodnocuji; ziskdvame mnoho statistickych a
jinych Udaji. V této ¢asti se budu snazit popsat vSechny vyhody cile a moznosti, které

instalace DBKIS piinasi. Rozd¢lil jsem je do nésledujicich skupin:

ZvySeni bezpeclnosti silni¢niho provozu

s cilem snizeni po¢tu dopravnich nehod. Toho 1ze dosdhnout vychovou fidi¢i s naslednym
snizenim cCetnosti prestupkl jizdy na Cervenou a piekroceni rychlosti, které predstavuji
jedny zhlavnich pfi¢in véznych dopravnich nehod. Hlavni sila daného feSeni je
v publicité, kdy ucastnici silni¢éniho provozu budou dopiedu informovani o pfitomnosti
monitorovaciho a informac¢niho systému.

Monitoring jizdy na cervenou — detekce

s cilem zajisténi dikaznich prostfedki pro feSeni prijezdid vozidel na Cerveny signal
dopravné signaliza¢niho zatizeni.

Shér dat pro smérovy dopravni prizkum

s cilem okamzitého napoctu cilovych skupin ke zpracovani a nasledném vyuziti.

ZlepSeni plynulosti dopravniho provozu — s moZnosti ovlivnéni smérového priijezdu
operativni fizeni silni¢niho provozu — ptimé (policii), nepiimé (informovani tidicl) -
informacni tabule.

Meéieni okamZité rychlosti

s cilem eliminovat mozné okamzité prekroceni rychlosti a v ¢asovém horizontu méfeni i
preventivni piisobeni na fidice

Mé¥eni rychlosti v useku

s cilem kontrolovat, postihovat a zabezpeCovat dodrzovani nejvyssi povolené rychlosti.
V budoucnu by mohl byt kontrolovan prijezd ptes celé mésto Zlin, avSak je nutno pocitat

s velkou finanéni a ¢asovou strankou tohoto feSeni.
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Prevence krimindlné patologickych jevii

diky automatizovanému hledani odcizenych vozidel, monitoringu prijezdu zdjmovych
vozidel a osob s moZnosti individudlni identifikace

Komplexni informace o dopravé ve mésté

diky témto informacim ziskdvame mnoho dalSich vyhod vztahujici se k dals$im moznym
opatfenim vedoucim ke zlepSeni podminek v dopravé.

ZlepSeni dopravni obsluZnosti

na zéklad¢ ziskdvani komplexni informace o stavu dopravy v celém mést¢ mlzeme
pozitivné€ ovliviiovat stav provozu ve mést¢.

Kontrola vjezdu do dané oblasti (myto, vazni systémy, parkovaci systémy)

diky automatickému ¢teni poznéavacich znacek vozidel a dalSich moznosti dopravnich
kamer mizeme kontrolovat vjezd/vyjezd a &as jednotlivych vozidel (osobni/nikladni)
straveny v urcité oblasti.

SniZeni emisi a hlucnosti

diky lepsi plynulosti dopravy a sniZeni rychlosti v exponovanych mistech. Jak bylo feceno
vyse, informace ziskané z provozu slouzi mimo jiné i pro statistické vypocty. Z téchto
vysledkll pak mizeme vytvaret rizné grafy a statistiky. Muze to byt naptiklad zavislost
poctu nehod a ro¢niho obdobi nebo mésice anebo jak je to mu na obr. 41. zavislost poc¢tu

detekovanych vozidel a casu béhem dne.

1200°
10007
800+
600 1

g

gpotel defekovanych vozidel

g

7:00 800 9:00 10:00 11:00 12:00 13:00 14:00 15:00 16:00 17:00

=

Obr. 41. Zavislost poctu detekovanych vozidel na case
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2.2.4 Popis dalsiho rozsifeni DBKIS

V posledni ¢asti mé prace jsem se zabyval dal$im rozSifenim DBKIS. Ze vSech zafizeni
jimiz jsem se zabyval v popisné Casti jsem zvolil dokumenta¢ni zatizeni PL — DOK I. Je to
doplitkové prislusenstvi k laserovym méficim rychlosti ProLaser III (viz. kapitola 1.2.3)
od Kustom Signals, Inc., které nabizi firma Lavet. Celé zafizeni je na obr. 42. (oblast
urcena pro pouziti tohoto zafizeni je vyznacena na mapach v ptiloze P 4; konkrétné jde o

kontrolu rychlosti vozidel na ulici Okruzni).

ProLaser III ma tvar pistole, méfici rozsah dokumentac¢niho zafizeni je 20 az 200 metrt a
muze byt jesté¢ zvySen pouzitim specidlniho teleobjektivu (hmotnost zafizeni ProLaser 111
véetné¢ dokumentacniho zatizeni PL - DOK 1. je 3,5 kg). Technicky dosah méfice je sice
1,8 km, praktickd maximalni métici vzdalenost je do 350 metrii. Rozsah méteni rychlosti

je 10 - 250 km/h (zékladni technické udaje jsou v piiloze P 3).

Zatizeni PL-DOK I. se sklada z miniaturniho fidiciho pocitace PC doplnéného upravenym
fotografickym ptistrojem Olympus C-750 (da se pouzit i Olympus CAMEDIA C-730 Ultra
Zoom — méni se vSak méfici vzdalenost). Policista zadd pomoci klavesnice rychlostni
limity a zvoli nazev mista, ve kterém probihd méfeni (nastaveni pfistroje je velmi
jednoduché a netrva déle nez nckolik minut). Pii pfekroCeni nastavené¢ho rychlostniho
limitu automaticky potidi digitalni fotografii méten¢ho vozidla se vSemi tdaji potfebnymi
ke zjisténi prestupku, automaticky pofidi fotografii (ve formatu .JPEG). Snimek je
nasledné otitulkovéan fidicim pocitatem a kompletni fotografie je zobrazena na displeji

fotografického pfistroje ptipadné na velkém monitoru.

Zarovei jsou udaje z métice kodované ulozeny do snimku v digitalnim formatu. Moznost
jakékoli dodate¢né manipulace s daty je tak zcela vylou€ena. Snimky jsou uloZeny na
kartach Olympus SmartMedia Card nebo na modernéjSich xD-picture Card (kapacita
pamétovych karet je velmi vysoka, pojmou vice nez 200 fotografii pti velikosti

128Mbyte).
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Obr. 42. Laserovy méfi¢ rychlosti ProLaser III s dok.zafizenim PL-DOK 1.

Legenda:

A N A W N -

. Vysilaci a pfijimaci sklenéné ¢oc¢ky slouzi k zaostfeni laserového paprsku.
. Stisk spousté aktivuje mefeni rychlosti a vzdalenosti.

. Akumulator (mizeme se pfipojit k napajeni 12V ze zasuvky zapalovace)

. Ovladaci tlacitka méfice.

. Displej zobrazuje rychlost a vzdalenost.

. V prihledovém hledacku - kolimatoru je zobrazen zamérny svételny bod, kterym

operator vybirda méfeny automobil. Zarovein mtizeme odecist rychlost.

. Displej fotografického pfistroje.
8.
9.

Ovladaci prvky fotografického pfistroje.

Ridici pocita¢ dokumentaéniho zatizeni.

10. Signaliza¢ni LED diody fidiciho pocitace.

11. Digitalni fotoaparat Olympus C-750.

12. Ochranny ram.

13. Klavesnice. SlouZzi k nastaveni limitu rychlosti.

14. Displej fidiciho pocitace.

15. Objektiv fotoaparatu s polariza¢nim filtrem.
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Fotografie jsou velmi kvalitni 1 pfi ztizenych svételnych podminkach a velké méftici
vzdalenosti. Omezuji se tak diskuze s fidicem a fotografii z dokumenta¢niho zafizeni lze
pouzit jako dikazni material pfi spravnim fizeni.

Identifika¢ni Uidaje o méfeni na obr. 43. jsou stanoviSt¢ méfeni, vzdalenost méfeného
vozidla, Cislo snimku, limit rychlosti v misté¢, datum méfeni, ¢as méfeni, smér pohybu

méteného vozidla a naméfend rychlost.

Novodvorska 86 m c.s. 761

Limit rychlosti 50 km/h 6 7
14.03.2004 13:41:55 | km/h

Obr. 43. Fotografie potizena dok. zafizenim

Ke zpracovani fotografii pofizenych méficem na bézném stolnim pocitai PC slouzi
software PL-VIEW. Program vyhodnocuje pofizena data, umoznuje doplnéni udaji o
pachateli pfestupku a ndsledné tiskne protokoly pro ucely spravni agendy na barevné
inkoustové tiskarné. Specialni algoritmy fotografie digitalné zaostiuji, zlepsuji jejich
¢itelnost a dovoluji obsluze zvyraznit registratni znacku a oblicej fidi€e. Snimky lze

archivovat na CD-ROM (jeden disk pojme nékolik set fotografii).

Zatizeni ma vSak jednu slabinu, pfi napédjeni LIDARu ProLaserlll z palubni sit¢ vozidla
dochdzi ¢asto k nechténému vypadku. Nezavisly napdjeci zdroj témto situacim predchazi.
Doba c¢innosti pii vypadku napéjeni je 20 minut. Napéjeni z palubni desky automobilu
(+12V). Moznost napéjeni dobijeni z el. sité (+220V) pomoci adaptéru. Prodluzovaci kabel

o délce 8 m umoziuje operatorovi pohodlny pohyb v okoli sluzebniho vozidla.
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Shrnuti hlavni vyhod:

* mohou byt pouzity jednoc¢lennou hlidkou

* maji vyssi dosah nez konvencni radary (stovky metrit)

» vynikajici mobilita, rychla - okamzita

= pfipravenost k préci

* ]ze méfit odd€lené vozidla jedouci soubézné po viceproudé komunikaci
* moznost mefeni ze stojiciho vozidla (skrz pfedni/ zadni/ bo¢ni okénka)
» vyrazng nizs$i cena nez u radari

* {idi¢ zpravidla neméa moznost v€as odhalit méfeni detektorem

Volitelné dopliikové prisluSenstvi:

e Tycovy stativ 179cm MONOPOD

e Polariza¢ni filtr Olympus o priméru 55mm

e Redukéni krouzek CLA-4 k v.u. filtru 45,6 na 55mm
e Predsadka TCON-17

e Polarizac¢ni filtr o priméru 82mm

e Pamétova karta XD - Picture Card 256MB

e Ctecka karet XD (USB)

e Redukéni mezikrouzek 82mm

e Nezavislé napajeni

Nizka véha, malé rozméry, bateriové napéjeni a znacny dosah jej pfedurcuji k rychlému a
operativnimu pouziti. UZivatel tak dostava do ruky velmi efektivni nastroj k dohledu nad

bezpecnosti a plynulosti silni¢niho provozu.

O vyhodach laserovych méfici proti radarim svédci i fakt, ze se jimi policie evropskych
zemi vybavuji stale Castéji a diky vySe zminénym vlastnostem jim davaji prednost pied

klasickymi radary. [7]
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ZAVER

Dopravné-bezpe€nostni, kamerovy a informacni systém (DBKIS) se v dnes$ni dobé& stava
nedilnou soucasti vétSiny velkych mést. Tento trend je zapfiinén potfebou mést, které
diky témto systémim ziskdvaji dualezity prvek pro ochranu bezpecnosti a vetejného
poradku. Diky kamerovému dohledu ma policie vyborny prostfedek proti kriminalni a jiné
protipravni ¢innosti.

r wr

V experimentdalni éasti stanovuji tyto nasledujici dilci zaveéry:
e Pro systém umoziujici rozsifeni DBIS na DBKIS jsem navrhl technologii firmy
Camea a jeji produkt Unicam.

e Navrzeny systém jsem umistil do dvou oblasti Zlina (vychod a zapad).

e Tento navrzeny systém piinese pro mestskou policii fadu vyhod, naptiklad zlepSeni

plynulosti provozu, snizeni nehodovosti atd.

e V posledni ¢asti jsem navrhl rozsiteni DBKIS o technologii, kterou nabizi firma

Lavet.

Také bych chtél zdiraznit, ze tato prace neobsahuje veSkeré informace o jednotlivych
zafizenich a systémech, jejich parametry, ekonomické propoc¢ty a podobné. Tento fakt je

zpusoben tim, Ze téma DBKIS je velmi obsahlé a sloZité.

Hlavnim cilem ptredkladané prace je popsat DBIS ve Zlin€; shrnout mozné alternativy
roz$ifeni tohoto systému a navrhnout feSeni, které umozni toto rozsiteni na DBKIS. V jaké

mife se mi tento navrh podaftil uz nechavam na Vas.
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DBKIS Dopravné-bezpe€nostni, kamerovy a informac¢ni systém
RZ Registra¢ni znacka

LAN Local Area Network

Wi-fi Wireless fidelity (bezdratova komunikace)
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P 1: Mapa Zlin-zapad s vyznacenymi lokalitami vystavby
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P 2: Mapa Zlin-vychod s vyzna¢enymi lokalitami vystavby
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P 3: Zakladni metrologické charakteristiky

Tabulka VI. Zakladni metrologické charakteristiky

Rozsah métené rychlosti:

5 km.h-1 az 250 km.h-1

Rozsah nastaveni limitt rychlosti:

5 km.h-1 az 250 km.h-1

Maximalni chyby méteni rychlosti:

do 100 km.h-1 + 3 km.h-1
nad 100 km.h-1 +3%
RozliSeni zobrazeni rychlosti: + 1 km.h-1

VInova délka laseru:

904 nm + 10 nm

Casova sitka laserového impulsu:

10 ns az 18 ns

Opakovaci kmitocet laserovych impulsi:

200 Hz

Velikost stopy laserového svazku:

kruhové stopa o priméru 0,3 m ve

vzdalenosti 100 m

Uhlova sifka laserového svazku:

0,17° (max. 0,20°)

Vykon laseru (stfedni hodnota v 30 mm

typicky 22.10-6 W, max. 27,5.10-6 W

svazku):
Odklon optické osy laserového rychloméru
) ) 0° a vice
od sméru jizdy métenych vozidel:
Odklon optické osy objektivu digitalni
kamery od optické osy laserového 0°+0,25°

rychloméru:

Rozsah nastaveni limita vzdalenosti:

3maz350m

Zpusob méfeni:

z mista: ptijezd, odjezd, oba sméry

Maximalni vzdalenost méteného objektu:

350 m

Volba intervalu vzdalenosti méfeni:

interval od 3 m do 350 m s krokem 1 m

Vystup zméteného udaje:

digitalni tidaj o rychlosti a vzdalenosti na
displeji rychloméru, soubor s obrazkem a

doplitkovymi tdaji
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P 4: Mapy s oblasti ur€enou pro pouZiti ProLaser III s dok. zafizenim PL - DOK I
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