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Souhrn

V roce 2017 pokraCovala aktivita zabyvajici se
analyzou zpUsob( lokalizace pfi méfeni proménnych
parametrd vozovek rliznymi systémy, predevsim:
odometry, globalnimi druZicovymi polohovymi
systémy (GNSS), inercidlnimi méficimi jednotkami
(IMU) a jejich rlznymi kombinacemi.

Byla vyzkou$ena technologie RFID (identifikace na
radiové frekvenci) pro Gcely identifikace vybranych
bodd pfi prijezdu méficiho vozidla.

Zaveéry vcetné doporuceni byly shrnuty v souhrnné
Zprave.

Oblast pouziti

Vytvoreny prehled systémd pouZivanych pro
lokalizaci pti méfeni proménnych parametr(, véetné
uvedeni dosahovanych presnosti, umozni vybrat si
vhodny/dostatecny systém pro konkrétni pouziti.

Pfi zanaseni vysledk(l do databaze spravcl PK se
pouZiva uzlovy lokalizaCni systém. Lokalizace mista
méfeni a vyskytu poruch se provadi prostfednictvim
ujeté vzdalenosti, ktera se vaze k uzlovym bodim
(na vétsi vzdalenost) a ke kilometrovnikim (na
krat$i vzdalenost).

Identifikace vybranych bodi pfi prijezdu méficiho
vozidla pomoci RFID technologie je jednou
z moZnosti do budoucna, kterd neni vazana pouze na
problematiku lokalizace pfi méfeni.

Metodika a postup reSeni

Zafizeni pouzivand pro lokalizaci pfi _méreni
proménnych parametrd vozovek:

V roce 2017 byly zkoumany pouzivané zplsoby
lokalizace méfeni proménnych parametr(l. Jejich
zékladni popis je uveden v technickém listu z roku
2016.

Odometr:
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Jde o nejcastéjsi zplsob lokalizace, ktery se provadi
pfi diagnostice a shéru dat samostatné, nebo

v kombinaci s dalSimi dvéma niZze uvedenymi

systémy.

Klady:
Idedlni nastroj pokud je potfeba provadét liniové
méfeni s presné danym  krokem  méfeni
(napfiklad: 5 hodnot na metr).

Zépory:
S rostouci vzdalenosti pfesnost méfeni ve smyslu
lokalizace klesa. Napfiklad chyba 0,1 % znamena
po ujeti péti kilometrl rozdil 5 m ve staniceni, a
to bez zapoCteni vlivu vandrovani a smérovych
obloukd.

e ™ o 5.0 10.0 15.0 20.0 250 30.0 35.0 0.0
m S M |

et ARG

Obr. 1 Zaznam z georadarového méreni tlousték
asfaltovych vrstev délky 43 m, s krokem méfeni 5 cm,
zdroj: CDV

Globalni druzicovy polohovy systém (GNSS):

Vé&tsinou se tento systém nepouziva k lokalizaci sam
0 sobé& ale vkombinaci sodometrem. Takto
stanovenou polohu je moZné pfimo zobrazovat
v rliznych digitalnich mapach a GIS aplikacich.

VCR je zatim nejpouZivan&si systém GPS,
nicméné evropsky systém Galileo slibuje do
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budoucna vyssi presnost.

Pozemni monitorovaci stanice (SBAS) monitoruji
data vysilana satelity GPS, cilem je odstranit chyby,
které wvznikaji pfi pfechodu signalu atmosférou,
uZivateldim jsou pak prostrednictvim satelit(l zasilana
korekéni data, kterd umoziuji urCovani polohy
zpresnit.

Pro platici zakazniky v CR je kdispozici sluzba
CZEPOS, ktera poskytuje uzivatellim korekéni data
vredlném Case, systtm diky pouZiti 28
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permanentnich stanic na Gzemi CR a dalsich 27
stanic zahranicnich siti provadi 24 hodin denné
presnd méfeni GNSS.

Klady:

Neustale se pracuje na zpfesiiovani systémi pro
urcovani polohy, diky vyuZziti korek¢nich dat 1ze
pfi urCovani polohy docilit chyby mensi nez 1,5
metru.  Vyuzitim placenych sluzeb DGPS
(diferencni GPS) Ize dosahovat presnosti do 10
cm, stali relativné levny pfijimal GPS, ktery je
schopny pfijimat a zpracovavat DGPS korekce v
realném Case (CZEPQOS).

Zépory:

- Se snizujici se kvalitou signalu klesa presnost
urCeni polohy, zejména v husté zéstavbé Ci ve
sloZitém terénu. Nefunguje v tunelech, pod mosty
apod.

Inercialni méfici jednotka (IMU):

Nepouziva se samostatné, ale jako forma zpfesnéni a
doplnéni informaci z GNSS.

Klady:
IMU je nezavisly na okolnich vlivech, nepfijima
zadné signaly, proto nemdze byt ani rusen. Mize
méf¥it ve sloZitém terénu, v zastavbé i v tunelech.
Zapory:
S narCstajici dobou méfeni klesa presnost v
ureni polohy, po urcité dobé jsou nezbytné
korekce prostfednictvim GNSS ¢€i  jinym
zplisobem.

Technologie RFID pro identifikaci vybranych bodd
pfi prijezdu méFiciho vozidla:

V roce 2017 se zkoumala moznost vyuZiti RFID
technologie pro lokalizaci ddlezitych mist na/ve
vozovce a jejim okoli. Na jadrovém vyvrtu byla
ovérena schopnost CteCky precist informaci z RFID
tagu (Cipu) i pres 5 cm asfaltovou vrstvu. Dale bylo
nékolik téchto tagl nalepeno na smérové sloupky a
svodidla. Byly zkouSeny mozZnosti dané CteCky
zaznamenat tagy z jedouciho vozidla. U nékterych
typl tagl byla ovéfena schopnost je naCist na
vzdalenost 1 az 1,5 m pfi rychlosti 60 km/h. PFi
méfeni byla zkouSena rucni CteCka. Vykonngjsi
CteCky, které by bylo mozné pfipevnit na meéfici
vozidlo, umoZfiuji vétsi dosah.

Vysledky

Vv,

systémd lokalizace, tedy odometru, GNSS a
inercialni méfici jednotky. V pfipadé méfeni pouze
jednoho proménného parametru je dostateCny
odometr, pFipadné v kombinaci s GNSS ¢i jinym

zplisobem pro ovéfeni spravnosti ve vybranych
bodech, napf. videozaznamem.

MéFici vozidla vybavend RFID Ctecim zafizenim
jsou schopna pfi prljezdu v blizkosti RFID znacek
zaznamenat jejich polohu do zaznamu ujeté
vzdalenosti. Nicméné propojeni tohoto systému se
zdznamem z odometru by bylo pomérné narocné,
proto by se méla spiSe upFednostnit kombinace
odometru s GNSS systémem s vysSi presnosti, kdy
souradnice polohy uzlovych a jinych bodl po trase
jsou predem znamy.

Obr. 2 Vlevo: RFID tag na smérovém sloupku, vpravo:
zkouska schopnosti ¢tecky nacit informaci z RFID tagu
pod asfaltovou vrstvou

Zaver
Zprava s doporucenimi byla predana na_Odbor
silni¢ni databanky Reditelstvi silnic a dalnic CR.

Téma udrZovani uzlového lokalizatniho systému a
zplisobu zpiesnéni lokalizace méfeni bude jedno
z témat, kterému se bude do budoucna vénovat
Sekce povrchovych vlastnosti vozovek pfi Ceské
silni¢ni spolecnosti, jejimZ novym pFedsedou se stal
Ing. Stryk.
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