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Seznam poutzitych zkratek

Zkratka Vyznam

AETR Evropska dohoda o praci osadek vozidel v mezinarodni silniéni dopraveé
ITP Intelligent truck parking

KPI Kli¢ové ukazetele vykonnosti

LIDAR Light detection and ranging

NDIC Narodni dopravni informaéni centrum
PDZ-IP11 Znadeni v prostoru odpocivky

PHM Pohonné hmoty

PPK PoZadavky na provedeni a kvalitu

SSZ Svételné signalizacni zatizeni

SwW Software

VMS Dopliikovy modul pro rozpoznani SPZ
ZPI-P Informacni tabule pro parkovani




1 Sirsi kontext

Rostouci objemy silni¢ni nakladni dopravy, zdvazné pozadavky mezinarodni dohody AETR na povinné
prestavky Fidicl a zvlastnimi predpisy stanovené omezeni provozu nakladnich vozidel kladou ¢im dal
vétsi naroky na kapacitu a kvalitu parkovacich mist pro nakladni vozidla.

Tento vyvoj s sebou pfindsi nejen potiebu rozsiteni existujicich parkovacich kapacit, ale také jejich
vybaveni modernimi technologiemi vedoucimu k jejich efektivnéjSimu vyuZivani. PrestoZe trend
nasazeni telematickych feseni vyplyva z potieb nakladni silniéni dopravy, musi tato feSeni zohledriovat
i pohyb ostatnich kategorii vozidel v prostoru odpocivky.

Pro dosazeni efektivniho systému parkovani je tfeba nejen disponovat aktualnimi informacemi o
obsazenosti odpocivek, ale také zajistit pfenos téchto informaci fidicim a provozovateli odpocivky. Na
tento zakladni proces mohou byt navazany dalsi sluzby s pfidanou hodnotou, jako je napf. informovani
o vyhledové obsazenosti apod.

Vybavovani odpocivek technologiemi zaméfenymi na parkovani pfedstavuje, minimalné v ramci CR,
novy pristup. Tento dokument tak pfinasi, kromé metodického ramce s voditkem, jak vybavovat
odpocivky technologiemi, také prehled zakladnich typl monitorovacich technologii. Zplsob integrace
do informacnich systém@ RSD CR s centralnim systémem inteligentniho parkovani ilustruje koncept
informacni architektury. Dokument jako celek plni mj. i osvétovou funkci pro projektanty odpocivek a
dotcené pracovniky z fad RSD CR, jakoZto podklad pro specifikaci pozadavkil na podobu konkrétnich
odpocivek.

Tato metodika doplfiuje pozadavky stanovené v technologickém predpisu , Technologické vybaveni
odpocivek” o Sirsi kontext s cilem usnadnit proces stanoveni poZadavk(l na podobu a zpracovani
technologického projektu odpocivek.



2 Koncept zakladni architektury

Zakladni funkce systému monitoringu parkovani spodivd v automatizovaném zjistovani aktudlni
obsazenosti parkovacich stani a zprostfedkovani této informace fidicim a provozovateli odpocivky
(RSD CR) v redlném case. Vstupni data jsou pro tyto Ucely generovana detektory umisténymi na
odpocivkach a prendsena k vyhodnoceni. Koncepty zdkladniho technologického ramce a informacni
architektury tohoto feseni jsou uvedeny nize.

2.1 Zakladni technologicky koncept

Technologické zajisténi sestava z technologii umisténych pfimo na odpocivce a technologii na trase.

Trasa
— Zafizeni pro provozni informace (ZPI) — Na hlavni trase musi byt umistény ZPIl informuijici ridice
o poctu volnych parkovacich mist na odpocivkach nasledujicich ve sméru jizdy.
Odpocivka

— Detektory — Na odpocivce mohou byt osazeny jak prljezdové detektory (napf. indukéni
smycky), tak vozovkové detektory na jednotlivych parkovacich mistech.

— Komunikaéni modul / datakoncentrator — Detekéni technologie budou napojeny na
komunikaéni modul, ktery bude pres pfistupovy bod napojen do sité RSD. Preferovano je
pfipojeni pres pfilehlou SOS hlasku do sité DIS-SOS, pokud bude na dané lokalité k dispozici.

— Videodohled — Odpocivky osazené detekénimi technologiemi musi byt osazeny
videokamerami pro potfeby dohledu a validace stavu obsazenosti z dohledového pracovisté
RSD.

Modelové schéma systému s napojenim na DIS-SOS je uvedeno na nasledujicim obrazku:



A 1 - ZPI na hlavni trase pred odpocivkou
2 — detektor na vjezdu/vyjezdu

3 — vozovkové detektory

4 — videokamera (videodohled)

5 — komunikaéni modul / datakoncentrator

a1 6 — hlaska SOS, systém DIS-50S
A4
@ @ 7 — PDZ-IP11 - znaéeni v prostoru odpocivky
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obr.¢. 1 Modelové schéma vybaveni odpocivky technologiemi

Z pohledu detekénich technologii je principialné mozné vyuzit rizné zpUsoby detekce. Prehled téchto
technologii spole¢né s uvedenim preferovanych rfeseni je prezentovan v kapitole 3.

2.2 Informacni architektura

Detekéni technologie na odpocivce budou komunikaéné napojeny do jednoho komunikaéniho bodu,
ktery bude pFipojen do sité RSD CR. Data budou pfenasena v surové (nezpracované podobé) v redlném
Case ke zpracovaniv ramci NDIC. Namisto informaci o obsazenosti parkovacich mist jsou tak prenasena
pfimo detekéni data jednotlivych detektord. Tato data budou zpracovavéna v centrdlnim SW modulu
ITP (Intelligent Truck Parking) na NDIC pro viechny integrované odpocivky.

K vyhodnoceni budou z odpocivky prenasena jak provozni (stavova) data technologii, tak dopravni data
z odpocivek v citelném formatu podle definovaného protokolu (viz technologicky predpis
»Technologické vybaveni odpocivek”).

Zakladni komunikacni schéma s pfenosem pres DIS-SOS je znazornéno na obrdzku nize.



Odpocivka NDIC

Detekéni Moduly ITP/ VMS

: «—>» Data koncentrator «—— SOSDIS —>» - vyhodnoceni
technologie _ .
> - povelovani

Znaceni v prostoru
odpotivky i

Trasa

Informacni tabule |
pro parkovani

SOS DIS

obr. ¢. 2 Zakladni komunikacni schéma

Informacni tabule pro parkovani (ZPI-P) predstavuji zvlastni typ jednorfadkového ZPI a jejich datova
integrace tak bude provadéna analogicky. Informacni tabule budou povelovany z SW modulu VMS na
NDIC.

Obdobné bude zfizovani kamerovych bod( na odpocivkach fakticky predstavovat pridavani novych
koncovych prvka do systému videodohledu RSD.



3 Prehled detekcnich technologii

Detekéni technologie je mozné rozdélit do dvou zakladnich skupin. Jedna se o prijezdné detektory,
které detekuji pohybuijici se vozidlo na zvoleném profilu a detektory obsazenosti, které detekuji
obsazenost parkovaciho stani. Zatimco prljezdné detektory zpravidla generuji kromé informace o
prGjezdu vozidla také kvalitativni parametry jako je napf. rychlost a kategorie vozidla, detektory
obsazenosti obvykle poskytuji dvoustavovou informaci volno-obsazeno pro parkovaci misto.

Oba typy detekce je moZné pouZit pro stanoveni obsazenosti odpocivky, odlisny je vsak zplsob
zpracovani dat. Zatimco detekce obsazenosti na parkovacich mistech je z pohledu provozovatele
,bezludrzbova”, v pfipadé vyhodnocovani obsazenosti z vijezdli a vyjezdl je nezbytnd periodicka
kalibrace dispecerem na zakladé videodohledu. Tato potfeba je zplsobena nemoznosti zajistit 100%
presnost detekce na vjezdovych a vyjezdovych profilech. Tuto nepfesnost je potfeba korigovat vnéjsim
zasahem lidské obsluhy.

Vyhodou prijezdnych detektorl je naopak moZnost stanoveni pocétu vozidel vcelém prostoru
odpocivky, tedy nejen vozidel odstavenych na parkovacich stanich.

RGzné detekini technologie se navzajem lisi jak jejich umisténim (intrusivni, neintrusivni), tak
fyzikalnim zplsobem detekce.

Metodika je koncipovana jako technologicky neutralni tzn., Ze u jednotlivych technologii jsou vedle
jejich zakladni charakteristiky uvedeny jejich klady a zapory vychazejici z technickych specifikaci,
redlného provozu a pilotniho ovéieni v prostedi CR.!

Nezdvisle na typu detekéni technologie je zdkladnim poZadavkem schopnost poskytovani dat
v redlném &ase centralnimu prvku RSD pro vyhodnoceni.

3.1 Detektory na vjezdech a vyjezdech

Prijezdné detektory mohou byt umistény na vjezdech a vyjezdech z odpocivky. Vyhodou tohoto
pristupu jsou relativné nizké investi¢ni i provozni naklady, nebot jsou technologie instalovany v fadu
jednotek, je-li spravné zvoleno jejich umisténi. Detektor na vjezdu do odpocivky (popf. na vjezdu na
parkovisté pro nakladni vozidla) registruje vjizdéjici vozidla. Tato data jsou porovndvana se stejnym
detektorem na vyjezdu. Systém je tak schopen urcit, kolik ndkladnich vozidel se v daném okamziku na
odpocdivce nachazi. Porovnanim s celkovou kapacitou parkovisté je mozné urcit teoreticky pocet
volnych parkovacich mist. Ridi¢i ndkladnich vozidel €asto zastavuji i mimo vyznacend parkovaci mista
nebo zastavi pouze na Cerpaci stanici pro doplnéni PHM a pokracuji v jizdé. Pro poskytovani validnich
dat je tak nutné, aby logika vyhodnoceni tyto jevy zohledriovala, pfipadné aby byla upravena hodnota
kapacity parkovisté.

Prijezdnymi detektory je moZné sledovat také obsazenost skupin parkovacich mist, tedy napf. na
vjezdu a vyjezdu z parkovaci ulicky, pokud stavebni usporadani odpocivky neumoziuje prejezd mezi
fadami.

Pro prijezdné detektory je obecné doporuéeno:

— Pro potfeby monitoringu obsazenosti je v ptipadé jejich nasazeni nutné obsadit vSechny
vjezdy a vyjezdy

! Poskytovani dopravnich informaci v redlném ¢ase na siti TEN-T na odstavnych plochach pro kamiony, CDV, v. v. i., 2018



— Pro ucely konzistence detekce na jednotlivych profilech je doporuc¢eno osadit tyto prijezdy
stejnym typem technologii

— Je doporuceno, aby prljezdny detektor umozioval klasifikaci vozidel se zohlednénim
parametru jejich délky, a to minimalné na osobni, nakladni vozidla (kat. 3+4+5) a soupravy (kat.
6+7+8). Tento pozadavek souvisi se zdavislosti délky parkujicich vozidel (poptavka) a
dostupnych typl parkovani pro osobni a nakladni vozidla (nabidka).

— Je doporuceno instalovat detekcni systémy, které kombinuji vice metod detekce (napft.
indukéni smycky s piezoprutem) pro dosazeni vyssi presnosti detekce

Zakladni vyhody a nevyhody feSeni s pouZitim detektor( na vjezdech a vyjezdech z odpocivky jsou
uvedeny v nasledujicim boxu.

Pro vyhodnoceni obsazenosti postacuje dvojice detekcnich zafizeni

\_/ Umisténi detekénich profil(i na vjezdu a vyjezdu postacuje ke zjisténi celkového poctu vozidel
v oblasti

Technologie zpravidla umozZiuji klasifikaci vozidel podle typlG (osobni, nakladni, nakladni
soupravy apod.)

V kombinaci s detektory umisténymi na parkovacich mistech je moiné dopocitat pocet
nelegalné parkujicich vozidel

Klade vyssi poZadavky na dispecera/dohled, protoZe vlivem nepresnosti detekce dochazi v ¢ase
ke kumulativni chybé v automatizovaném stanoveni obsazenosti odpocivky. Dispecer tak musi
periodicky kontrolovat obsazenost parkovisté podle videodohledu a kalibrovat hodnotu
obsazenosti pomoci SW modulu na centralnim prvku

NiZe je uveden ramcovy prehled technologii podle fyzikalniho principu detekce. Uvazovany byly
technologie schopné klasifikace vozidel. Jedna se o:

— indukéni smycky,

— laser,

— radar,

— videodetekce,

— alternativni metody,

které jsou dale popsany.
3.1.1 Indukéni smycky

3.1.1.1  Strulny popis
Indukéni smycka je nejbéZnéjsim typem intruzivniho detektoru.
Zakladni princip indukéni smycky spociva ve zméné induktance indukéni ¢asti oscilatoru pfi prijezdu
vozidla. Vlastni smycka je civkou, ktera je napajena oscilatorem o frekvenci 20-150 KHz. Diky tomu je
v okoli smycky vytvofreno homogenni magnetické pole, které narusuje priljezd vozidla, respektive
kovové masy jeho karoserie. V zavislosti na principu feseni dané konkrétnim vyrobcem pak Fidici
jednotka detektoru vyhodnocuje zmény, které vyvolava zména indukénosti civky.
Indukéni smycky jsou vyuZzivany v celé fadé oblasti detekce silni¢nich vozidel — detekce obsazenosti
pruhu, rychlosti, poptavkovy systém obsluhy SSZ apod., ovladani vijezdu a vyjezdu, automatické scitani
vozidel — obsazenost, smér jizdy, klasifikace apod.



Sledovani dopravniho proudu vozidel

— intenzita [voz/h]

— rychlost [km/h],

— délka vozidel [m]

— obsazenost detektoru
Kromé téchto zakladnich veli¢in Ize prostfednictvim detailni analyzy vystupnich signali indukénich
smycek ziskat celou fadu dalSich informaci jako napf.:

— klasifikaci vozidla (tfidu, typ vozidla) — jednoduchou formou na zakladé celkové délky vozidla

nebo analyzou signalu

— vysku Sasi vozidla

— smér jizdy vozidla
Smyckovy detektor je pro zvySeni presnosti mozné dovybavit piezoelektrickym senzorem. Ten je
schopen detekovat pocet ndprav vozidla, ¢imz mize byt zpfesnéna kategorizace vozidel.

3.1.1.2 Vyhody / nevyhody

‘ Dlouhodobé osvéd&end a funkéni technologie
\/ Vysokd presnost scitani/detekce i klasifikace vozidel
Nezavislost na povétrnostnich a svételnych podminkach

Nizka cena

Q Intrusivni detektor — nutny zasah do povrchu vozovky

Kvalita instalace ovliviiuje spolehlivost a Zivotnost

Opravy vozovky vyZaduji ¢asto i reinstalaci smycek

3.1.1.3 Technologické poZadavky
Smycky by mély byt umistény do pfimého useku komunikace, kde budou vozidla pojizdét pres stred
smycky rovhomérnym pohybem, tzn. nebudou zrychlovat ani brzdit. Odchylky od téchto poZadavki
maji negativni vliv zejména na presnost klasifikace, v extrémnich pripadech pak i na spolehlivost
detekce, respektive detekovanych parametr(.

Prioritou je zajistit, aby vSechna vozidla pojizdéla smycku stfedem. Vzhledem k réznym typtim a délkam
vozidel (osobni, nakladni) mliZze byt dosazZeni tohoto chovani v prostoru odpocivky obtizné. Pokud
nejsou k dispozici vhodné lokality, je mozné smycky umistit jiz pred/za odpocivky do pFipojovacich pasd
(kde ovsem vozidla akceleruji a deceleruiji).

3.1.2 Laser

3.1.2.1  Struény popis
Technologie LIDAR (Laser Imaging / Light Detection And Ranging) je metoda dalkového méreni

vzdalenosti na zakladé vypoctu doby Sifeni pulsu laserového paprsku odrazeného od snimaného
objektu. Vznikla pocatkem Sedesatych let minulého stoleti, kratce po vyndlezu laseru. Zkombinovala
laser se schopnosti vypocitat vzdalenost mérenim ¢asu navratu signalu pomoci vhodnych snimaca a
elektroniky. Vyuziva se pro méreni vzdalenosti, mapovani terénu, méfeni vlastnosti atmosférickych
jeva aj., kdy vysledkem mapovani je mracno bodu, které se po zpracovani mize interpolovat do
podoby digitdlniho modelu povrchu ¢i 3D modell budov, aut a jinych objektd.



Laserové detektory predstavuji neintrusivni feSeni, u kterého lze dosdahnout vysoké presnosti.
V pripadé nizSich pozadavk( na klasifikaci vozidel (8+1 tfid) se stdva cenové konkurenceschopnou
oproti ostatnim technologiim. Pfesnost detekce vozidel vyrobci uvadi vice nez 99 %, presnost
klasifikace je uvadéna na dUrovni 98 %.

Detektory poskytuji tyto zakladni typy dopravnich dat:

detekce vozidel,

— rychlost,

délka, Sitka, vyska,

klasifikace vozidel az do 28 tfid — pfesnost klasifikace 8+1 typicky >96 %.

3.1.2.2  Vyhody / nevyhody

Pokrocila technologie klasifikace vozidel

Neintrusivni

Q Nachylnost na pohyb v dlsledku vétru, chvéni konstrukce apod. (umisténi na vylozniku)

Velka vozidla mohou zakryt mald

3.1.2.3 Technologické poZadavky
Detekéni ¢ast systému se umistuje obvykle do stfedu jizdniho pruhu ve vysce 3-8 m nad komunikaci.
Technologie je citlivd na zastinéni sledovaného prostoru napf. stojicimi vozidly. V téchto ptipadech
Uspésnost detekce rapidné klesa.

3.1.3 Radar

3.1.3.1  Strulny popis
V ramci téchto senzorl jsou vyuZzivany mikroviny, tedy elektromagnetické vinéni o frekvenci vyssi nez

2 GHz. Zakladni princip detekce vozidel spociva v odrazeni signadlu od predmétu (v tomto pfipadé
vozidla) a stanoveni zpoZzdéni, které je ddano mezi signdlem vyslanym a prfijatym. Na zakladé této
znalosti Ize stanovit vzdalenost méreného predmétu. Z tohoto principu jsou pak odvozeny vsechny
dalsi veli¢iny, které jsou sledovany (stanovovany na zakladé implementovanych algoritm).

3.1.3.2 Vyhody / nevyhody

‘ Nezavislost na povétrnostnich a svételnych podminkach
u Neintruzivni feSeni

Nizké provozni naklady

Q Extrémné nizké teploty a silny provoz snizuji kvalitu detekce

Vyssi pozadavky na umisténi (blizkost kovovych konstrukci, protihlukové stény apod.)

Velka vozidla mohou zakryt mala

3.1.3.3 Technologické poZadavky
V ramci zdsad pro umistovani jednotlivych technologii je zapotfebi dodrZovat zejména podminky pro
jejich umisténi ve vztahu k detekované oblasti. Jedna se zejména o vyskové umisténi, které se mlze
liSit v zavislosti na sledované oblasti - jizdnim profilu. Obecné lze oCekavat potfebu umisténi detekcni
technologie ve vySce cca 4 metry a vyse.
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3.1.4 Videodetekce

3.1.4.1  Strulny popis
Videodetekce s ANPR technologii jakoZto soucast vjezdové i vyjezdové brany je v soucasnosti jedina

pouzitelnd technologie (v masivnim méfitku) pro jednoznacnou identifikaci konkrétniho vozidla
prostfednictvim systému automatického rozpozndvani registracnich znacek. Pro kategorizaci vozidel je
nutné tuto detekci kombinovat s dalSimi technologiemi. Spolehlivost klesa v nepfiznivych klimatickych
podminkach (mlha, snéZeni, husty dést). Pro provoz v noci je nutné systém dovybavit infracervenym
pfisvitem. Technologie zaloZené na kamerovych systémech vyZaduji relativné narocnéjsi udrzbu
spocivajici v ¢isténi jejich objektiva.

Princip ¢innosti je zaloZen na digitalizaci statického obrazu, kdy prijezd vozidla zméni hodnoty barev a
jasu, coz je pak signdlem pro jeho detekci a identifikaci. Jednd se o neintrusivni typ detektoru, kdy se
samotna detekéni kamera umistuje na vhodné misto z hlediska mistnich svételnych podminek a
pozorovacich Uhll projizdéjicich vozidel.

V zasadé jsou mozné dva pfistupy k pocitani:

— Pocitani zaloZzené na detekci RZ

— Pocitani zaloZzené na detekci vozidla nad virtuadlni smyckou — Na samotném obrazu
softwarové definovat virtudlni smycky, jejichZ polohu a tvar Ize zvolit dle potteby (a dle
umisténi kamery). Systém vyhodnocuje obsazeni téchto smycek, kdy projizdéjici automobil
zméni hodnoty barev a jasu ve sledované oblasti, diky ¢emuz je identifikovano, a na vystupu
pak generuje impuls podobny impulsu z klasické smycky.

K detekci mizZe byt vyuZita kamera s vestavénym procesorem a veskeré vyhodnoceni mize probihat
pfimo v kamere. Pokud neni jiny dlivod, neni nutné prenaset obraz do dalsich prvkd systému a objem
prenasenych dat se tak omezi pouze na pocty vozidel.

3.1.4.2 Vyhody / nevyhody

Jednoduché reseni pro instalaci
\/ Snadna moznost provadét zmeény v Upravach virtualnich smycek

Jednoducha konfigurace detektoru (rekonstrukce, zména geometrie vozovky)

Q Nachylnost na povétrnostni podminky (mlha, snézeni, husty dést) a svételné podminky
Nutny pravidelny servis (profylaxe, myti kamery)
Nachylnost na pohyb kamery z disledku vétru, chvéni konstrukce apod. (umisténi na vylozniku)
Velka vozidla mohou zakryt mala
V noci kamery vyZzaduji pouli¢ni osvétleni nebo pfisvity

V pfipadé feseni s doCasnym uchovavanim RZ nutné fesit otazky ochrany osobnich tdajt

3.1.4.3 Technologické poZadavky
Kazda instalace musi byt individudlné zhodnocena z hlediska zorného pole kamery pro snimani vozidel,
coz ma vliv na vysku instalace a smér snimani.

Kamery vyZaduji pravidelnou udrzbu (¢isténi cocek apod.).

Pro provoz 24/7 je nezbytna funkcnost i v noci zajisténa obvykle instalaci IR pfisvitll v dostatecné mire
nebo osvétlenim sledované oblasti.
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3.1.5 Alternativni metody

Alternativni zplsoby souviseji s rozvojem vybavenosti modernimi systémy na strané vozidel. Jedna se
zejména o palubni jednotky poskytujici rGzné druhy sluzeb. Z potencialné vyuzitelnych se jednd
zejména o:

— palubni jednotky vykonového zpoplatnéni,
— kooperativni systémy.

3.1.5.1 VyuZiti jednotek vykonového zpoplatnéni (myto)

Jedna se o systém, ve kterém obecné dochazi k vyméné informaci mezi vozidlovou jednotkou OBU a
jednotkou a centralnim systémem prostiednictvim mobilnich siti nebo DSRC. Jedna se o relativné levné
a vysoce spolehlivé feseni umoznujici jednoznacnou identifikaci vozidla, pro plnou funkcnost pro
monitoring parkovacich stani vSak musi byt zajisténo vybaveni vSech zajmovych vozidel OBU
jednotkami. Systém mytného nebyl pro tyto Ucely primarné vyvijen, mj. pouZivané datové véty
neobsahuji pfislusné atributy. Pro identifikaci po¢tu parkujicich nakladnich vozidel na odpocivkach je
vSak tento systém ztechnického hlediska potencidlné vyuZitelny, a to bez nutnosti instalovat
technologie na odpocivky.

3.1.5.2 Kooperativni systémy
Alternativou je pak technologie kooperativnich systému (C-ITS), ktera se v poslednich letech rozviji
celosvétové. Vyhodou C-ITS je fakt, Ze kromé jednoznacné identifikace vozidla Ize mezi jednotlivymi
prvky systému prenaset i mnozstvi dalSich informaci, jako je rychlost vozidla, poloha, stav jednotlivych
systém( vozidla, informace o odpocivce, poctu volnych parkovacich mist atd. C-ITS tak mohou
v budoucnu plné nahradit ostatni detekéni technologie (pfi dosazeni 100 % penetrace ve vozidlovém
parku).

V blizké budoucnosti bude mozné jejich prostfednictvim Sifit aktudlni informace o obsazenosti
odpocivek pro zobrazeni pfimo ve vozidlech.

3.2 Detektory na parkovaci mista
Kapitola je rozdélena na dvé ¢asti, a to na vozovkové detektory monitorujici jednotliva parkovaci stani
a na neintrusivni technologie umoziujici detekci na vice stanich najednou.

Stranou jsou ponechany neintrusivni technologie, které principidlné nejsou vhodné pro instalace ve
venkovnim prostredi na dalni¢ni odpocivky z divodu citlivosti na povétrnostni podminky (ultrazvukové
senzory) nebo z divodu narocnosti instalace (sloupek nad kazdym parkovacim mistem apod.).

S vyuzitim téchto detektorl ve spojeni sinformacnim systémem lze na rozhlehlych parkovistich
navadét ridice nakladnich vozidel na konkrétni volné parkovaci misto, coz mlze byt velmi uzitecné
v obdobi $picky, kdy se obsazenost parkovisté blizi 100 %.

Pfesna informace o obsazenosti kazdého parkovaciho mista

\_/ Umoznuje navadéni na konkrétni parkovaci misto

Q Detekce pouze na vybavenych parkovacich mistech
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3.2.1 Vozovkové detektory

Sledovani obsazenosti na parkovacich stanich je mozné prostrednictvim vozovkovych detektord, které
jsou pro kamionova stani umistény minimalné v poc¢tu 2 detektord/senzor( na kazdé parkovaci misto.
Tyto senzory umoziuji zpravidla instalaci pfimo do vozovky a rozmérové se pfilis nelisi, kdy se jedna o
puky/knofliky o priméru cca 7-15 cm v zavislosti na konkrétnim produktu.

PFi tomto pfistupu jsou detektory umistény tak, Ze zaznamenavaji pfitomnost vozidla nad konkrétnim
detektorem a eviduji, zda je nad nim v dany okamzik vozidlo.

Instalace probihd vyvrtem do vozovky, kam se umisti senzor a zalije se zdlivkou. V zavislosti na
konkrétnim vyrobci je mozné senzor prekryt Zivicnym povrchem nebo je vrchni hrana senzoru
umisténa v urovni vozovky.

\ Operuje v pasivnim mddu, bez potfeby externiho napdjeni, provoz na baterii az 10 let
U Bezdratova komunikace
Nezavislost na povétrnostnich podminkach
Nizka jednotkova cena, nizké provozni naklady
Bezudrzbovost

Magnetometry diky své konstrukci maji vy$s$i mechanickou odolnost nez indukéni smycky

Q Intrusivni detektor — nutnost zasahu do vozovky
Obnova z divodu vybiti baterie
Nutnost velkého poctu zafizeni

Obtizna/nemozna relokace po zaliti do vozovky

3.2.1.1 Magnetometry
Princip fungovani magnetometru spociva v detekci zmény hustoty silo¢ar magnetického pole zemé.

Pritomnost vozidla, kovové masy, zvysi hustotu téchto silocar a muize tak byt detekovana pritomnost
vozidla. VyuZiti téchto detektor(i tak spocivd zejména na parkovacich plochach, kdy se sleduje
obsazenost daného parkovaciho stani. Vedle toho je moziné je v obecnéjsi roviné vyuzit jako
jednoduchy automaticky scita¢ dopravy, ktery stanovuje pouze pocty vozidel bez moZnosti jejich
klasifikace.

Earth's magnetic flux lines

// /f/ /1))

/ s
i /!
No vece posert / ///// /,e.mm

Vehicke (iron or stoal)
digtorts flux line

// W
¥, [
/17 /// //
obr.¢.2  Zména hustoty silo¢ar magnetického pole Zemé pfi pfejezdu vozidla
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Magnetometry mohou poskytovat tyto zakladni a odvozené dopravné-inZenyrské parametry:

— pfitomnost vozidel,

— intenzita vozidel [voz.h],

— obsazenost [%],

— rychlost (v kombinaci vice detektort).

Magnetické detektory jsou pasivni zafizeni, které nevysilaji energii. Aby vozidlo bylo zaznamenano,
musi proto aspon jeho ¢ast projet nad snimacem.

Zdrojem energie jsou zabudované baterie, které zajisti provoz zafizeni na 5-10 let, nékteré varianty
umoziuji i solarni dobijeni, které mlize provoz prodlouZit (v pfipadé parkovacich senzor( je doba osvitu
redukovana zaparkovanymi vozidly a nelze tedy oCekavat vyznamny pfinos tohoto reseni).

Pfesnost méreni pro ucely scitani vozidel je nad 95 %, pro detekci pfitomnosti vozidel nad 98 %.
Jednad se vsoucasné dobé o nejrozsitenéjsi technologii detekce obsazenosti. Nejsou zavislé na
povétrnostnich podminkach a celkové vykazuji vysokou Zivotnost. Data jsou prendsena bezdratové.
Nevyhodou je pak nutnost zdsahu do vozovky pfi instalaci a omezend zéna detekce, kvili cemuz je
nutné na jedno parkovaci misto pro nakladni vozidla instalovat minimalné dva magnetometry.

Magnetometry + infracerveny

Pfesnost detekce je u kombinovanych detektor( je v zdsadé totoZna s magnetometry. Infracerveny
detektor funguje na principu odrazu vysilaného paprsku zpét k senzoru, tzn. Ze tento zplsob detekce
je ve venkovnim prostredi citlivy na zakryt (napf. listi, snih). Identifikace zaparkovani vozidla nad
senzorem je dana logikou vyhodnoceni obou zplsob( detekce, a je zavisla na konkrétnim vyrobci.

V ostatnich aspektech jsou tyto detektory obdobné jako magnetometry popsané vyse.

3.2.1.2 Mikroradar
V radmci téchto senzorl jsou vyuzivany mikroviny, tedy elektromagnetické vinéni o frekvenci vyssi nez
2 GHz. Zakladni princip detekce vozidel spociva v zachyceni signadlu od predmétu (v tomto pfipadé)
vozidla a stanoveni zpoZdéni, které je dano mezi signalem vyslanym a pfijatym. Na zakladé této znalosti
Ize stanovit vzddlenost méreného predmétu. Z tohoto principu jsou pak odvozeny vsechny dalsi
veliciny, které jsou sledovany (stanovovany na zakladé implementovanych algoritm).

Nevyhodou vozovkovych mikroradard je jejich ndsobné vy$si cena oproti magnetometrické
technologii. Z tohoto dlivodu se v zahranici instaluji spiSe v jednotkach kus( napt. pro detekci zastaveni
vozidel na stopcare pred kfizovatkou.

3.2.2 Technologie pro hromadny monitoring

Pro sledovani obsazenosti na vice parkovacich mistech najednou lze vyuZit videodetekéni technologii,
mikrovinny radar nebo laserové detekce. Tyto technologie jsou investicné pomérné naro¢né a vyzaduji
pfimou viditelnost mezi detektorem a parkovacimi misty za dodrzeni definovanych , pozorovacich”
uhld. Ty je pro dosaZzeni poZadované Uspésnost nutné dodrzet i ve ztizenych podminkach, které
parkovisté pro kamiony predstavuji (dochazi k zakrytim vozidel, parkovani mimo vyznacena mista
apod.) Na tyto technologie jsou tedy kladeny vysoké naroky na jejich umisténi. Sou¢asné maji tyto
technologie ve srovnani s vozovkovymi detektory fadové vétsi spotfebu a je nezbytné zajistit jejich
napdjeni. Z hlediska udrzby videodetekcni technologie vyZaduji pravidelné ¢isténi objektivu kamery pro
zachovani spolehlivosti detekce.
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Z uvedeného vyplyva, Ze jsou tyto technologie vhodné pro parkovaci plochy s odpovidajicim okolnim
prostiedim, které bude umozZnovat instalaci detektoru do poZadované pozice a soucasné nebude
omezovat pfimou viditelnost mezi detektorem a vS§emi monitorovanymi parkovacimi misty.

Jeden detektor na skupinu parkovacich mist
\_/ Detekce obsazenosti jednotlivych parkovacich mist

Neintrusivni detektor

Q Nutnost pravidelné udrzby detektoru (u videodetekce)
Citlivost videodetekce a laserové detekce na povétrnostni vlivy

Vysoké pozadavky na umisténi

3.2.2.1 Radarové a laserové detektory
Nasazeni radarovych a laserovych detektorl pro monitoring skupin parkovacich mist neni v sou¢asné
dobé prilis rozsifené. Produkty na trhu cili zejména na monitoring parkovani ve méstech, coz se odrazi

i vpodobé detektori. Ty jsou koncipovany pro sledovani jednotek parkovacich mist osobnich
automobil(l v fadé za sebou. Na zakladé provedeného prizkumu trhu a redlnych nasazeni se pro
potieby monitoringu parkovani kamion( jejich béZzné nasazeni pfi sou¢asném stupni vyvoje nezda
vhodné.

Tyto typy detektorl nebyly ani soucasti pilotniho testovani na odpocivce Vrainé, proto by jejich
pfipadné nasazeni na dalni¢nich odpocivkdch mél predchdzet pilotni nebo ovéfovaci provoz
v dostatec¢né dobé trvani.

3.2.2.2 Videodetekce
Technologie zaloZzend na principu videodetekce umoZiuje definovat virtualni smycky ve snimaném
obraze, ve kterych je detekovana pritomnost vozidel. Pro pokryti rozsahlejsi parkovacich ploch je nutné
instalovat vice videokamer, které je nasledné nutné radné nakalibrovat.

Spolehlivost detekce je zavisla na povétrnostnich a svételnych podminkach.

Z vyhodnoceni pilotniho testovani detekénich technologii provadénych Centrem dopravniho vyzkumu
vyplyvaji nasledujici doporuceni:

— Z hlediska nakladd umistit videodetekéni zafizeni tak, aby pomoci jednoho detektoru bylo
mozné detekovat vice parkovacich mist.

— Jako okrajové podminky je zde tfeba zohlednit délkovy dosah detekce, uhel, stejné jako mrtvy
Uhel detektor( v trojrozmérném prostoru. Toho Ize dosahnout prislusSnou montazni vyskou (pfi
zohlednéni v narUstajicich ndkladech) a nastavenim dhlu kamery.

— Kromé toho je tfeba brat v potaz zastinéni vozidly — zejména u nesprdavné zaparkovanych
vozidel. Je nutné dbat na odpovidajici osvétleni v noci a zohlednit osInéni vozidly, odrazy svétel
nebo oslnéni slune¢nim zarenim v kazdém ro¢nim obdobi.

3.3 Videodohled

Dohledové kamery slouzi primarné pro potreby dispecera Udrzby a dopravniho centra k dohledu nad
automatizovanym sbérem dat. Sekundarné jsou tak vhodné na ovéreni i kalibraci informace opoctu
dostupnych parkovacich mist provadény manudlné dispecerem dopravniho centra, ktery nasledné
manualné zada informaci do dispecerského systému, napf. v pfipadech vypadku automatické detekce.
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K monitoringu poc¢tu parkovacich mist zdsadné vyuzivame telematické systémy, tedy tvorba informaci
o parkovani probiha zcela automaticky pouze pod dozorem dispecera dopravniho centra.

Pouzité kamery jsou vétSinou otoéné se zoomem, a tim zajistuji dispecerovi moznost monitorovani
vétsi plochy odpocivky / parkovisté. Soucasné je mozno tercidrné vyuzit kamerového systému jako
preventivniho systému pro sniZzeni kriminality nebo jako evidenéniho nastroje v pfipadé napf. vzniku
dopravni nehody.
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4 Metodika navrhu vybaveni odpocivky

Tato kapitola se zaméfuje na postup, jak optimalné navrhnout technologické zajisténi monitoringu
parkovani na odpocivkach. Vzhledem k Siroké variabilité moznych podob odpocivek z hlediska jejich
stavebniho a dopravniho usporadani neexistuje jediné univerzalni feSeni, které by bylo optimalni pro
vSechny situace. Metodika tak definuje zakladni parametry a principy, podle nichz bude mozné stanovit
vhodné a funkcni feSeni s pfihlédnutim k provozni strance projektu.

4.1 Potreba technologické vybavenosti odpocivek

Aby bylo mozné planovat prestavky ridicd nakladni dopravy a efektivné navigovat fidi¢e na volna
parkovaci mista, je nutné, aby byly odpocivky vybavovany technologiemi soustavné a systematicky.
Telematické prvky by se mély stat nedilnou soucdsti odpocivek, instalace technologii spole¢né
s datovou integraci do systému NDIC by mélo byt soucasti nasledujicich aktivit:

— vystavba novych odpocivek,
— stavebni rekonstrukce stavajicich odpocivek,
— doplnéni technologii na existujici odpocivky,

a to pro viechny velikosti odpocivek?:

— mala odpocivka,
— stfedni odpocivka,
— velkd odpocivka.

Koneé¢nym cilem by mélo byt vybaveni vSech odpocivek na prioritnich tazich. V pfipadé doplfiovani
technologii na existujici odpocivky bez navaznosti na jiné stavebni akce na odpocivce je, vzhledem
k ¢asové a financni naro¢nosti, doporucena prioritizace vybavovani dle nasledujicich bod:

1) Vytipovani odpocivek na tazich s vysokymi intenzitami dalkové nakladni dopravy

2) Vytipovani pretizenych odpocivek

3) Prioritizace odpocivek s vyssim poctem parkovacich mist (velké, stifedni)

4) Nasazovani technologii na nékolik odpocivek naslednych ve sméru jizdy (nikoliv izolované
vybavovani jednotlivych odpocivek)

Posledni bod souvisi s vyssi uzitnou hodnotou skupiny vybavenych odpocivek. To je pfinosné pro
dynamické planovani (béhem jizdy) prestdvek fidi¢l nakladni dopravy. Vedlejsim efektem je v tomto
pfipadé optimalizace vyuZivani parkovacich kapacit (rovhomérné;jsi vyuzivani odpocivek).

4.2 Doporuceni pro technologicky navrh odpocivky

Metodika se zaméruje na nékolik zakladnich parametr(i odpocivek a pozadavk jejich provozovatele
(RSD CR), které maiji vliv na podobu technologického vybaveni odpo¢ivek. Pfed zpracovanim projektu
dovybaveni, rekonstrukce nebo vystavby nové odpocivky je vhodné zohlednit nékolik aspektd, které
jsou nize formulovany do podoby doporuceni. Pro pfehlednost je na konci kazdého doporuceni jeho
obsah heslovité shrnut ve formé ,kritéria“.

Zpracovani projektu vZdy vychazi z umisténi odpocivky na konkrétni lokalité se specifickymi mistnimi
podminkami, ¢emuz se musi prizplsobit i projekt technologického vybaveni odpocivky. Uvedena

2 Déleni v souladu s Koncepci dalni¢nich odpocivek 2018 — 2033, Usek provozni RSD CR, 2018
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a dopravné-organizacnich variant odpocivek.

4.2.1 Cinnosti dle stupné realizace

Navrh technologického zajisténi respektujici doporuceni uvedenad v této metodice bude soucasti
projektu vystavby/rekonstrukce odpocivky. V pfipadech, kdy neni moiné realizovat vybaveni
odpocivky technologiemi soucasné s vystavbou nové nebo rekonstrukci existujici odpocivky, je nutné
v rdmci realizace provést stavebni pfipravu na instalaci téchto technologii.

Pozadovana stavebni pfiprava sestdva z instalace chranicek v kabelovych trasach a pfipravy pripojnych
bod( pro napdjeci a komunikacni napojeni jednotlivych prvk( v souladu s projektem technologického
zajisténi.

Kritérium 1 — Provedeni minimdlné stavebni pfipravy

PFi rekonstrukci a vystavbé vsech typu odpodivek je poZzadovano zpracovani projektu technologického
vybaveni. V ramci realizace je poZadovano provést minimalné stavebni pfipravu pro pozdéjsi instalaci
technologii dle projektu.

4.2.2 Zohlednéni technického stavu existujici odpocivky

V pripadé dopliovani technologii na existujici odpocivky by tyto projekty mély byt planovany se
zohlednénim planu rekonstrukci a ocekavané Zivotnosti dané odpocivky. Doba Zivotnosti pouZivanych
intrusivnich senzord je vyrobci uddvana aZz 10 let (redlna Zivotnost baterii mGze byt v konkrétnich
realnych podminkach nizsi). Vozovkové senzory jsou obvykle uréeny na jednorazovou instalaci zalitim
do vozovky, coz ma dopad na jejich obtiznou relokaci (vyfezem). Z hlediska efektivniho nakladani
s financnimi prostredky je tak pred zahdjenim projektu doporuceno vedle nahlédnuti do plan
rekonstrukci (nemusi byt k dispozici pro nékolikalety horizont) zhodnotit také ocekdvanou Zivotnost
odpocivky, zejména jejiho vozovkového krytu. Na zakladé tohoto posouzeni je pak mozné prizpUsobit
technologicky ndvrh, pripadné prioritné vybavit jinou odpocivku. Navrhova Zivotnost vozovky je
udavana na cca 25 let, pficemz u obrusné vrstvy je to pfiblizné polovinu této doby, tzn. 12—15 let.

Kritérium 2 — Zivotnost odpocivky:

Pokud predpoklddand Zivotnost vozovkového krytu odpocivky odpovidd minimdlné predpokladané
Zivotnosti intrusivnich detektort, je vhodné odpocivku vybavit témito technologiemi.

4.2.3 Vybaveni dle poctu pfijezdovych uli¢ek k parkovani
Velikost odpocivek do urcité miry souvisi s poctem ptijezdovych uli¢ek k parkovacim stanim.

V ptipadé malych odpocivek s 1 pfijezdovou ulickou je dostacujici informovat fidice o celkovém poctu
volnych parkovacich mist. Pro tato usporadani je mozné feSeni pouze svjezdovym a vyjezdovym
detektorem, bez nutnosti osazovat detekci jednotlivad parkovaci mista. Vlivem nepresnosti detekce
v Case vSak takové osazeni klade zvySené naroky na dispecera, ktery musi periodicky provadét kalibraci
obsazenosti odpocivky na zdkladé videodohledu.

Na odpocivkach se sloZitéjsSim dopravnim usporaddnim svice pfijezdovymi ulickami je pro fidice
pfinosna a v nékterych pripadech zadsadni informace i o tom, v které radé se volné misto nachazi.

V zavislosti na stavebnim a dopravnim usporadani nemusi byt pro fidi¢e nakladnich souprav mozné po
najeti do jedné parkovaci ulicky prejet k volnému mistu v jiné fadé. V téchto pfipadech je pfinosna
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informace o poctech volnych stani v jednotlivych fadach/uli¢kach. Tato informace by méla byt fidi¢im
dostupna jesté pred vjezdem na odstavnou plochu, nejlépe v misté rozhodnuti, aby tak mohl zvolit
fadu svolnymi stanimi. Distribuce této informace muzZe byt zajisténa u rozlehlejsich odpocivek
proménnymi znackami v prostoru parkovisté (PDZ IP11). V téchto pripadech je Zadouci sledovat
obsazenost detektory monitorujicimi jednotliva parkovaci stani.

Kritérium 3 — Pocet prijezdovych ulicek k parkovacim stanim na odpocivce:

— 1 prijezdova ulicka
— moZnost detekce obsazenosti pouze jednotlivych parkovacich mist
— moZnost detekce pouze na vjezdu a vyjezdu

— 2 avice pFijezdovych ulicek
— poZadovdna detekce obsazenosti jednotlivych parkovacich mist

—  PDZIP11 pro navddéni na volnd mista v ramci odpocivky (do jednotlivych Fad parkovacich
stdni)

Pro vétsi nazornost jsou niZze uvedena schémata odpocivek s 1 a 2 pfijezdovymi ulickami.

a R
\ J
obr.¢. 3 llustracni schéma odpocivky s 1 pfijezdovou ulickou k parkovacim mistam
4 R
\. J
obr.¢. 4 llustracni schéma odpocivky se 2 prijezdovymi ulickami k parkovacim mistim

4.2.4 Monitoring obsazenosti vyznacenych stani a odpocivky

Vzhledem k nedostatku parkovacich kapacit na odpocivkach dochazi k nezadoucimu odstavovani
vozidel i mimo vyznacdena stani. V téchto pfipadech prekracuje pocet vozidel kapacitu odpocivky.
Zatimco fidi¢lim bude poskytovana informace o poctu volnych vyznacenych parkovacich stani, pro
spravce/provozovatele odpocivky je cennd i informace o prekrocené kapacité sjejim ciselnym
vyjadrenim. Toto Cislo vyjadfuje miru ,nelegalniho” parkovani. Tyto informace mohou byt vyuzZity
dopravnimi inZzenyry pro potieby planovani rozsifeni parkovacich kapacit, zmén dopravniho rezimu
apod.
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Tato data o komplexni obsazenosti je mozné ziskat prljezdnymi detektory umisténymi na vjezdu a
vyjezdu z odpocivky v kombinaci s monitoringem jednotlivych parkovacich stani. Pocet ,nelegdlné”
parkujicich je rozdil mezi poctem vozidel v prostoru odpocivky a poctu vozidel detekovanych na
parkovacich stanich.

Pokud neni cilem kvantifikovat nelegalni parkovani, ale pouze monitorovat, zda k nému na odpocivce
dochazi, je vhodné na exponovand mista umistit detektory obsazenosti. Exponovanymi misty mohou
byt:

— Plochy, které jsou vyuZivany pro odstavovani vozidel po naplnéni kapacity parkovisté. Data
z téchto senzorld mohou slouzit jako podpUrny ukazatel naplnénosti kapacity.

— Plochy, kde pfi odstaveni vozidel mize dochazet k ovlivnéni detekénich systém( (z ddvodu
zakrytu, ovlivnéni sméru jizdy vozidel kvlli vyhybani mimo idedlni stopu pro prijezdné
detektory apod.). Data z detektorl obsazenosti pak mohou slouzZit pro kontrolu validity dat
z prUjezdnych detektord.

Kritérium 4 — Informace o prekroceni kapacity:

Pokud jsou provozovatelem odpocivky poZadovdna data o prekrocené kapacité parkovisté, je nutné osadit:

— Detektory na vjezdu, vyjezdu a
— detektory na jednotlivych parkovacich stdanich

Tato kombinace je vhodnad zejména pro stfedni a velké odpocivky.

Kritérium 5 — Identifikace nelegdlniho parkovdni

Jednotlivé detektory obsazenosti mohou byt instalovdny na exponovand mista mimo vyznacend stdni pro:

— indikaci naplnénosti kapacity parkovisté
— kontrolu validity dat prijezdnych detektori

4.2.,5 Umisténi detektorl
Na zakladé vyhodnoceni provozu detekénich technologii na odpodivce Vrainé (D1, km 318)3 je
doporuceno v rdmci ndvrhu zohlednit nasledujici zjisténi:

— presnost detekce je ovlivnéna nespravnym, ale castym chovani fidi¢l (nedodrzovani
rozestupd, nedodrzeni prijezdl dle vodicich ¢ar atd.)

— byly vysledovany nejméné atraktivni mista na parkovaci plose (které Ize pfirozené vysledovat
na jakékoliv odpocivce) — je na zvazeni, zda by nebylo vhodné tato mista (cca 3-5) osadit
magnetickymi detektory tak aby byla zajisténa 100% spolehlivost na téchto mistech —
informace o zaplnéni téchto nejméné atraktivnich mist by mohla byt kalibraénim udajem pro
tzv. reset hodnoty zaplnénosti odpocivky

— pfi instalaci magnetickych detektorl obsazenosti je nejdllezZitéjsim faktorem pro kvalitu
detekce prizplsobeni polohy parkovacich detektord mistnim podminkdm a trendim/
zpUsoblm chovani fidicd ndkladnich vozidel (na nékterych mistech staci pro spravné
vyhodnoceni obsazenosti 1 ¢idlo, na nékterych by byly potfeba cidla 3)

— u smyckové technologie je nutné provést kalibraci s ohledem na poZadovany cil detekce
(pfizpUsobeni primarné na detekci nakladnich / vicenapravovych vozidel)

3 Poskytovani dopravnich informaci v redlném ¢ase na siti TEN-T na odstavnych plochach pro kamiony, CDV, v. v. i., 2018
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— U prajezdnych magnetickych detektord je klicovym kritériem pro zachovani presnosti poloha
detektord — idedlnim mistem pro umisténi by byl jiz odbocovaci ¢i pfipojovaci pruh na
odpocivku a z odpocivky, kde je vysoka pravdépodobnost spravného prejezdu vozidla nad
detektorem

Kritérium 6 — Umisténi detektort

Prijezdné

— Prajezdné detektory by v prvni fadé mély byt umistény v ose redlného pohybu vozidel a podle této
podminky zvolit umisténi detektorli vramci prostoru odpodivky (pfipadné je vhodné doplnit
stavebni prvky pro smérové vedeni vozidel/kamion(; pfipadné umistit na vjezd/vyjezd takovou
soustavu detektor(, ktera prljezd zachyti — napf. paralelni dvojice smycek)

— Vozidla by nad detektorem neméla zrychlovat ani zpomalovat (umisténi na odbocné pruhy dalnice
realizovat jen pokud neni mozné zajistit podminku v prvni odrazce)

— V pfipadé nasazeni prajezdnych detektorli na vjezdy a vyjezdy instalovat stejny typ detektoru a
vyrobce

— Uvideodetekce alaseru je nutné stavebnimi prvky zajistit, aby v detekénim prostoru (v zorném poli
kamery a v fezu laseru) nedochazelo k parkovani vozidel a naslednému blokovani detekénich
technologii, které ma vyznamny dopad na sniZeni pfesnosti detekce

Vozovkové detektory obsazenosti

— Vozovkové detektory obsazenosti je vhodné osazovat minimalné v poctu 2 ks na jedno parkovaci
misto pro kamiony

Je doporuceno stavebnimi prvky zamezit nebezpe¢né manévrovani (mechanickymi zabranami, obrubniky,
atp.), aby nedochazelo napf¥. k couvani z télesa dalnice zpét na parkovaci plochu s negativhim dopadem na
presnost detekce.

4.2.6 Umisténi proménnych znadek s poftem volnych stani na odpocivce

Pokud je na odpocivce vice skupin parkovacich stani, je vhodné pouzit proménné znacky s poctem
volnych sténi ve skupiné dle vykresu opakovanych feseni RSD R 109/I11, popf. R 109/IV. Konkrétni misto
se urc¢i s ohledem na aktudlni stavebni a dopravni feseni odpocivky a s pfihlédnutim k moZnostem
datového a energetického pripojeni.

4.2.7 Umisténi zafizeni pro provozni informace na trase pred odpocivkou

ZPI informujici o poctu volnych parkovacich mist se umistuji dle vykresu R 109/, popt. R 109/II.
Neumistuji se u odpocivek s kapacitou nizsi nez 25 nakladnich vozidel. Konkrétni misto se urci
s ohledem na aktudlni stavebni a dopravni feseni odpocivky a s pfihlédnutim k moznostem datového
a energetického pripojeni.

Na dalnicich se doporucuje osazeni ZPI v blizkosti existujicich datovych a napdjecich pripojnych bod,
napr. SOS hldsek, je vsak nutno dodrZet odstup min. 100 m od hlasky a od jinych znacek vyjma
kilometrovnikd.

4.2.8 Vybavenost dle typu odpocivek
Odpocivky se dle své velikosti a vybavenosti déli do tfi typu na:

—  velké,
— stredni,
—  malé.
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Velikost odpocivky ma dopad na pocet instalovanych technologickych prvk(, svoji roli hraji vsak dalsi
mistni podminky jako napt. rozhledové poméry pro detekéni zafizeni. Je tfeba zajistit stejnou kvalitu
sluzeb a spolehlivosti detekce na viech parkovacich mistech (primdrné pro nakladni vozidla). Uzemné
rozlehlejsi odpocivky a odpocivky se sloZitéjSim dopravnim usporadanim tak pro zajisténi pozadované
urovné detekce, dohledu a poskytovani sluzeb mohou vyzadovat instalaci dodatecnych prvkd. Vedle
tabuli navadéjicich na volna parkovaci mista (viz kritérium ¢.3 Pocet pfijezdovych uli¢ek k parkovacim
stanim na odpocivce) se jedna zejména o:

— Kamerové body pro dohled nad celym prostorem odpocivky
— Opakovace/repeatery pro prenos dat z detektord do datakoncentratoru

Kritérium 7 — Velikost odpocivky

Vétsi odpocivky vyZaduji vyssi pocet technologickych detekénich a dohledovych prvka.

Volba typu detekce (prijezd, detekce obsazenosti) se odviji od poétu prijezdovych uliéek k parkovani a
pozadavku na monitoring nelegalniho parkovani (viz kritéria ¢. 3, 4 a 5). Pocet pfijezdovych ulicek
k parkovani ma vliv také na umisténi PDZ IP11 pro navadéni na volna mista v ramci odpocivky (viz kritérium
¢. 3).

4.3 Kalibrace a vyvhodnocovani provozu

Po uvedeni sytému inteligentniho parkovani do provozu musi dodavatel systému garantovat presnost
detekce. Doporuceno je stanovit KPI (klicové ukazatele vykonnosti) a jednotné mechanismy jejich
kontroly. V zavislosti na nasazenych technologiich a nasledného servisu musi byt provadéna periodicka
udrzba a kalibrace detektord tak, aby byla dlouhodobé zajisténa poZzadovana presnost.

S ¢asovym odstupem (cca 2 mésice) po dosaZeni bezproblémového provozu systému je doporuceno
zpracovat dopravné analyticky material s cilem zkvalitnéni datové zakladny. Kvalita detekcnich dat
muze byt ovlivnéna nejen presnosti technologie ale také dopravnim chovanim fidi¢d na odpocivce
(napf. parkovani mimo vyznacend stani, v tésné blizkosti prajezdnych detektor( apod.). Zpracovany
dokument by mél obsahovat minimalné:

— Analytickou ¢ast
o Popis dopravniho chovani na odpocivce
= pohyb vozidel v rdmci odpocivky
=  prabéh obsazovani odpocivky
= obvyklé stavy na odpocivce béhem dne
o Vyhodnoceni dat z technologii oproti realnému stavu (napf. na zakladé videodohledu)
Posouzeni validity informaci z jednotlivych senzort
Identifikace problematickych jevl (s dopadem na validitu informaci poskytovanych
systémem inteligentniho parkovani)
— Navrhovou &ast
o Navrh konkrétniho feseni (napf. doplnéni senzoriky, realizace dopravné-regulacnich
opatreni apod.)

Navrhova cast bude zpracovana v takovém detailu, aby mohla predstavovat zakladni podklad pro
realizaci opatfeni. Po provedeni téchto opatfeni by mélo opét nasledovat vyhodnoceni provozu
obsahujici minimalné Analytickou ¢ast (viz struktura dokumentu vyse). Timto zplsobem mize byt
zkvalitnéni datové zakladny provedeno v nékolika krocich.

Zavéry z analytickych material( by se mély promitnout do aktualizovaného znéni této metodiky.
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5 Zaver

Metodika uvadi sadu doporuceni, ktera pokryvaji nejen ndvrhovou ale i provozni fazi odpocivek
vybavenych technologiemi monitoringu parkovani. Majorita doporuceni se tyka pfipravy projektu
technologického vybaveni. Tato doporuceni musi byt do ndvrhu vybaveni promitnuta pro dosazeni
efektivniho provozu systému monitoringu obsazenosti parkovacich mist.

23



