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Souhrn

Vroce 2013 byly vsouladu s plinem projektu
feSeny nasledujici aktivity:

® byla vytipovdna mista vhodnd pro instalaci
véazictho systému na komunikaci 1/52 Modficka;
jednd se o Ctyfpruhovou komunikaci na trase
Mikulov — Brno,

¢ byl navdzin kontakt a nédsledné i spoluprice
s partnery (investor x projektant x zhotovitel),
kteti budou spolupracovat nejen pfi realizaci
vlastni méfici stanice, ale také pfi provadéni
meéient,

e CDV navrhlo technické a realiza¢ni feseni této
¢asti projektu.
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Systém WIM umoZzni:

e ziskat informace o dopravnim proudu vozidel,

e redukci  nepfiméfené  degradace  silnicni
infrastruktury,

¢ redukci oprav silnic,
snizeni poctu nehod zpusobenych pretizenymi
vozidly,

e odstranit nekalou soutéZ mezi dopravci.

Tyto skuteCnosti pak bude mozné nésledné vyuZit
pii:

e planovani budouci silni¢n{ sité,

e snizeni ndkladl na opravy a tdrzbu komunikaci,
¢ sniZeni nehod a kongesct,

¢ snizeni nasledkt dopravnich nehod.

Realizované systémy vaZzeni vozidel za pohybu
budou také vyuzity jako dals$i podklad pro dspesné
sestaveni metodiky pro navrzeni a provoz systému
vazeni vozidel za pohybu na objektech dopravni
infrastruktury.

Déale budou vyuzity pro seznameni studenti VUT
Brno a CVUT Praha s nejnovéj§imi technologiemi
pro véazeni vozidel za pohybu.

Metodika a postup reseni

Postup praci v roce 2013 byl u jednotlivych aktivit
nasledujici:
a) vytipovdni mist vhodnych pro realizaci vdZiciho
systému
V ramci feSeni projektu byly vybrany dvé lokality
vhodné k osazeni vysokorychlostnimi vaZzicimi
systémy: 1/52 Modfickd, ctyipruhovd komunikace
Mikulov - Brno. Systém WIM byl osazen
v pomalém jizdnim pruhu ve sméru do Brna. Systém
je propojen s existujicim mytnym systémem Kapsch
a je kompletn¢ vybaven zaiizenim pro Enforcement:
e Neintrusivni: (kamerovy systém pro zdznam
registracnich znacek vozidel, skener SICK pro
méteni siluety profilu vozidla — vySka, Sitka
délka a tiida vozidla; prehledovda kamera se
zdznamem dvou tfetin ¢ela vozidla a jedné tietiny
boku vozidla.
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e Intrusivni: indukéni smycky, kifemenné vazni
senzory typu Lineas, senzory MSI pro detekci
polohy vozidla v jizdnim pruhu a rozliSen{
dvojmontéze, teplotni senzor pro méfeni teploty
krytu vozovky silniéni komunikace v misté
véaznich senzort.

Elektonicky méfici a zdznamovy systém byl
dodén firmou Camea s.r.o. Brno.

Stanice WIM je propojena v rezimu on-line do
centrdlniho serveru.

b) nalezeni partnerii (investor x projektant x
zhotovitel):

Reditelstvi silnic a ddlnic CR — Praha,

Kapsch,

Camea Brno,

Policie Ceské republiky,

Centrum sluzeb pro silni¢ni dopravu (CSPSD),
SdruZeni automobilovych doprave CESMAD
BOHEMIA.

c) Vybér resSeni vhodného pro konkrétni situaci,
navrh technického a realiza¢niho feSeni pro projekt
byl zpracovan CDV v.v.i.

d) Asistence pri jednotlivych krocich pripravy a
realizace stavby,

CDV v.v.i. provedlo ndsledujici kroky: projektova
piiprava, technicky dozor pfi instalaci systému a
jeho kalibraci, periodickd ovéfovdni piesnosti
méfeni ve spoluprici s Policii CR a CSPSD.

e) Podrobné zdokumentovdni jednotlivych kroku.
Vsechny vySe uvedené kroky byly detailné
dokumentovédny formou instala¢nich a kalibra¢nich
protokolil a vyhodnoceni jednotlivych kontrolnich
méteni.

Timto zplUsobem byly ziskdny udaje potifebné pro
feSeni.

Poznatky ziskané pii dosazeni dil¢ich cili 6.2.1 a
6.2.2 budou vyuzity pro realizaci dil¢iho vystupu:
Metodika pro navrzeni a provoz systémi vazeni
vozidel za pohybu pro silnice, mosty a tunely.

Vysledky

Realizace vzorové stanice WIM

systémem.

s mytnym

Periodické provadéni kontrolnich méfeni a analyza
vysledkd.

Béhem 5

mésict
shromazdéna naméfena data celkem 266 548 vozidel

pilotniho  projektu  byla

nad 3,5 tuny sndasleduyjicim  rozloZenim

v jednotlivych kategoriich:

35t— Tt 51577
75t-12t 33444
>12t 181 437

Pretizenych vozidel bylo celkem 4354 (1,65 %
vSech védzenych), z toho 3 230 pouze na nipravu (u
65 % z nich pretizend skupina néprav) a 1 149 na
celkovou hmotnost.

68 % vozidel bylo zvdZeno se 100% validitou.

32 % nevalidnich méfeni bylo zplsobeno jednak
tim, Ze nckterd vozidla, at jiz Umysln€ nebo
nedmyslné, vjizdéji jednou stopou do odstavného
nebo naopak levého pruhu, ktery v tomto pilotnim
projektu neni osazen vdZnimi senzory.
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