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Souhrn

Vramci praci na vytvofeni databidze vzorovych
feSeni systémua vaZeni vozidel za pohybu (WIM) a
zpusobu jejich uplatnéni bylo  pfistoupeno
k shromdzdéni evropskych a ndrodnich predpist a
norem pro vaZeni v klidu a za pohybu. V sou€asné
dobé¢ jde predevsim o analyzy ptedpisti zemi EU a
Svycarska.

Byl zpracovén prvni navrh verze textu metodiky pro
navrzeni a provoz systému vazeni vozidel za pohybu
pro silnice, mosty a tunely, kterd je soucasné
ovéfovana na komunikaci I/52.

Oblast pouziti

Vysledek feSeni této etapy bude mozné nasledné
vyuZit pfi:

¢ uplatnéni na stdvajicich a budoucich pozemnich
komunikacich,

planovéni budouci silni¢nf sité,

sniZeni ndkladl na opravy a tdrzbu komunikaci,
sniZzeni nehod a kongesci,

sniZzeni nasledkti dopravnich nehod.

To znamend, Ze bude mozné ho uplatnit pro tcely:

e Ministerstva dopravy CR — k automatickému
sledovani téZké nakladni dopravy na silni¢ni siti
CR.

e Reditelstvi silnic a ddlnic CR — moZnost vyuZiti
propojeni WIM s mytnym systémem.

e Policie CR a celni tfady CR — k automatickému
postihu prestupcti, prekracujicich povolené
hmotnosti, bez nutnosti jejich zastaveni; soucasné
také k uspote nakladu.

e Vysoké Skoly a university — moZnost vyuZiti ke
zkvalitnéni vyuky a vzdélavani studentd.

Metodika a postup reseni

Prvnim krokem je vytvofeni databdze vzorovych
feSeni systémil vaZeni vozidel za pohybu (WIM) a
zpusobu jejich uplatnéni, na kterém se zacalo
pracovat. Byla provedena analyza rGznych systémi,
které se pouzivaji.

Stanice WIM (Weigh In Motion) provadi zdznam
nasledujicich informaci o v§ech vozidlech:

potadové &islo vozidla,

datum a pfesny Cas prujezdu vozidla,
celkovou délku vozidla,

rychlost vozidla,

ttidu respektive kategorii vozidla (dle siluety),
vzdalenost jednotlivych ndprav vozidla,
celkovou délku vozidla,

vzdalenost mezi nasledujicimi vozidly,
hmotnost jednotlivych naprav,
hmotnost skupin néprav,

celkovou hmotnost vozidla,

validitu méfeni.
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Obr. 1 Konfigurace systéemu WIM - Kombinace
intrusivnich a neintrusivnich technologii

Vlastni metodika bude rozdélena podle umisténi vah

na systtm vazeni pro silnice, mosty a tunely.

Metodika obsahuje detailni poZadavky na:

e umisténi vysokorychlostnich vah (geometrie a
charakteristika vozovky),

¢ podminky instalace vah a postup feseni.

Byly zahdjeny price na vzorovych listech systému
WIM pro jednotlivé standardni a specidlni aplikace
v podminkiach CR. Tyto price budou dokonéeny
v souladu s pldnem. Do vzorového feSeni budou
zapracovany nové poznatky ziskané v prubéhu praci
na projektu a také poznatky z evropského projektu
COST 323 (European cooperation in the field of
scientific and technical research) s nazvem
,,Buropean specification on Weigh-in Motion of road
vehicles®.
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Obr. 2 Senzory pro WIM: Piezo — polymer, tenzometry
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Obr. 3 Senzory pro WIM: Kiemen SiO;
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Navrh pro staty EU, ktery z tohoto projektu vychazi,
byl ptfedloZen k posouzeni. V rdmci sdruZeni
FEHRL (Forum of European Highway and Road
Laboratories) probihd ve skupiné experti piiprava
podkladt pro evropsky standard WIM.

Vzorovy systém vaZeni vozidel za pohybu (WIM) na
vybraném udseku vozovky byl aplikovdn pfi
zprovoznéni stanice WIM 1I/52 Modficka.

S vysledky vzorovych feSeni systému vdZeni vozidel
za pohybu byli na semindfi sezndmeni zastupci
Reditelstvi silnic a ddlnic CR a zdstupci dopravci
(CESMAD).

Presnost méfeni WIM ovliviiuji nésledujicimi

faktory:

® geometrické prvky silnice: podélny sklon, pficny
sklon a poloméry obloukil,

e povrchové vlastnosti vozovek: rovinatost, vyjeté

koleje a dalsi povrchové poruchy,

unosnost vozovek (pruhyb),

skladba konstrukce vozovky (tuhost),

pfesnost méficiho systému WIM,

dynamicky vliv vozidla.

Také povrchové vlastnosti vozovek jako napiiklad
vyjeté koleje a nerovnosti vozovky negativné
ovliviuji dynamiku jizdy vozidel a tim i piesnost
méfeni WIM stanic. V dusledku zmén povrchovych
vlastnosti vozovek v ¢ase mohou byt ovlivnény jak
signaly senzorlit WIM, tak jejich kalibra¢ni faktory a
v jejich disledku jsou pak vysledky méteni
hmotnosti zkresleny.

Vysledky

Omezujicimi faktory umisténi stanic WIM jsou
useky s castou akceleraci, deceleraci nebo
predjizdénim vozidel. Tyto dseky jsou zejména v
blizkosti vjezdl a vyjezdi na silni¢ni komunikaci,
stejné¢ tak jako pted a po silni¢nich usecich s
omezenou rychlosti.

Dobrou mozZnost instalace stanic WIM poskytuji
tunely v disledku omezené rychlosti a predjizdécich
manévri. Dalsi vyhodou tunell je pomérné stabilni
teplota a ochrana stanice WIM pied povétrnostnimi
vlivy.

Silni¢ni dseky s Castymi dopravnimi zdcpami nejsou
pro vybér mista stanice WIM vhodné.
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