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DOPRAVNI TELEMATIKA

Na dopravu je mozné pohliZet jako na dynamicky systém
s mnoha vstupy a vystupy. Ukolem je sledovat chovani
tohoto systému, pripadné regulovat nékteré jeho veliciny.

Cile:

® ZvysSeni plynulosti provozu (omezeni kongesci)

® Zvyseni bezpecnosti

® Omezeni negativnich dopadi na Zivotni prostfedi
® ZvySeni efektivity pfepravy zbozi



Tyto pozadavky na fizeni dopravy definovaly novy pojem
tzv. Intelligent Transportation Systems - ITS (Inteligentni
dopravni systémy — IDS) v Evropé je ¢astéji pouzivan
pojem dopravni telematika. (Spojeni slov
TELEkomunikace a inforMATIKA).

Dle [1] je Telematika:

..., Dopravni telematika integruje informacni a telekomunikacni
technologie s dopravnim inZenyrstoim tak, aby se pro stdvajict
infrastrukturu komunikact zoysily dopravni vyjkony, stoupla
bezpecnost a zvysila se psychickd pohoda cestujicich”...



Dopravni telematika je to tedy multioborova disciplina jejiz
soucasti jsou:

® Technické prostredky — (hardware komunikacnich a
informacnich prostiredkti, senzory pro sbér dat, akéni
Cleny)

® Prosttedky pro fizeni dopravnich procest — (fidici
algoritmy, strategie fizeni, software komunikacnich a
informacnich technologif)

® Organizacni a legislativni prostiedky — (organizac¢ni
struktury, rozhodovaci pravomocné organy, ¢eské a
evropské standardy)



Akéni cleny dopravni telematiky
Svetelnd ndveéstidla




Proménné dopravni znacky




Snimaci prvky, senzory dopravni telematiky

Detektory pfitomnosti vozidla (indukéni, optické/infra,
mikrovinné, High Speed Weigh-In-Motion piezokrystalové
detektory).
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Strategie rizeni

Rizeni rozdéleno hierarchicky do vrstev:

® Nejvyssi uroven - Centralni fizeni na trovni
aglomerace, prevazneé statické scénare pro dané obdobi
tak, aby byla zajisténa plynulost a bezpec¢nost dopravy.

® Stredni vrstva - Vazana na urcitou lokalitu s
definovanymi misty vjezdu a vyjezdu vozidel,
zpracovava piikazy z nejvyssi urovné a
predzpracovava data z lokdlni vrstvy (fizeni
k¥izovatek, tunelti, mytné systémy).

® [ okdlni vrstva - sbér dat z jednotlivych snimact,
odesilani dat do ak¢nich ¢lent, kontrola funkénost
snimacl i akénich ¢lent (semafory, detektory
pritomnosti).



DETEKCE VOZIDEL
PROJiZDEJiCiCH NA CERVENOU

Systém ze skupiny tzv. Traffic enforcement, Red light violation systems.
Plné automaticky videodetekéni systém vyvinuty na UAMT FEKT.

Princip funkce:
Detekce vozidla (resp. SPZ/RZ) v oblasti vozovky, kde se v dany c¢asovy
okamzik vyskytovat nemélo.

Pozadavky na systém:
® Automaticky provoz
Zpracovani a sbér dat v redlném case
Vysoka variabilita a opakovatelnost instalace
Naslednd prokazatelnost dokumentu o prestupku

®
®
®
® Distribuovatelnost systému



Schématické usporadani komponent systému:
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Redalné usporadani komponent systému:
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Snimky z jednotlivych kamerovych stanovist
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_Detail v dob# prestupku
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Vyhodnocovaci operatorska aplikace
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Mapa instalaci systému - Praha
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MERENI RYCHLOSTI
VOZIDEL

Systém ze skupiny tzv. Traffic enforcement, Speed limit violation
systems. Automaticky videodetekcni systém vyvinuty na UAMT FEKT.

Princip funkce:

Opakovand detekce téhoz vozidla (SPZ/RZ) v oblasti vozovky, ve dvou
po sobé nasledujicich stanovistich na liniové komunikaci. Na zdkladé
znamé vzdalenosti a méreného Casu je mozné stanovit primeérnou
rychlost vozidla mezi stanovistémi. Z definice primérné rychlosti plyne
skutec¢nost, Ze vozidlo se v daném tseku pohybovalo alespon v jeden
casovy okamzik touto rychlosti. Tj. prekroceni limitu primeérné
rychlosti znamend téz prekroceni okamzité rychlosti.
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Pozadavky na systém:
® Automaticky provoz reagujici na zmény proménného dopravniho
znacent.
Zpracovani a sbér dat v redalném case
Vysoka variabilita a opakovatelnost instalace
Nasledna prokazatelnost dokumentu o prestupku
Pozadavek na distribuovatelnost systému
Dalkové fizeni systému

Podminka fungovani systému i za Spatnych svételnych podminek

Realizace systému:
® Praha - (Zlichov- Radlickd, tunel Mrézovka, tunel Strahov)
® Brno — (Svitavsk4 radidla)
® Zlin — (Tfida Tomaéase Bati)
e Usti nad Labem
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Schématické usporadani komponent systému:

Délka tseku
Misto detekce vozidla vyjezd Misto detekce vozidla
z useku Smér pohybu vozidel vijezd do tseku
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Vliv délky tseku na presnost méfeni

Vztah pro urceni hodnoty rychlosti v tseku:

$ s... dradhovy interval
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Dusledky vypoctu:
Je-li hodnota odchylky oscilatoru ¢asové zakladny v case
linedrni (nebo tato skute¢nost plati po dobu méfeni),

potom neurcitost uréeni dané rychlosti se vzriistajicim
casovym intervalem klesa.

A
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Snimky z jednotlivych kamerovych stanovist

Rychlost : 087 km/h
Max.powv.r.: 070 km/h
Vzdalenost: 524 .0 m
03-3-11 15:23:38.7 ZR-MR-02 Cas.interval: 00:00:21.5
BZ|ichov-Radlicka. smér Mrazovka, prijezd, pruh & .2 Zlchov-Radlicka, smér Mrazovka, odjezd, pruh ¢.2
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Vyhodnocovaci operatorska aplikace
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Ptiklad segmentace znakt RZ v no¢nim rezimu




AUTOMATICKE MERENT
HUSTOTY PROVOZU

Vyuzivaji se rtizné detektory pohybu a pfitomnosti vozidel
na vozovce (indukéni smycky, IR ¢idla, kamerové systémy).

Definice hustoty provozu:
1.stupen - plynuly provoz
2.stupen - houstnouci provoz
3.stupen - silny provoz
4.stupen - tvorba kolon

5.stupen - dopravni kolaps
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Kamerova varianta tohoto systému vznikla v roce 1995 ve
skupiné pocitacového vidéni na tehdejsim tstavu
automatizace a méfeni VUT v Brné, jako vysledek prvnich
vyzkumnych pracich v oblasti detekce vozidel na snimcich
dopravni situace. Uloha se stala soucasti projektu Policie
CR , Monitorovani{ dopravni situace”.

Uloha byla rozdélena na dvé ¢asti:
1. Orientacni detekce poctu a rychlosti vozidel v
jednotlivych dopravnich pruzich.
2. Detekce krizovych dopravnich situaci narusujicich
provoz v dopravnich pruzich.
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V prvni c¢asti dlohy se pfedpoklada pouze statistické mérent
poctu vozidel, proto neni nutné urcovat presny pocet
vozidel.

Ve druhé ¢asti tlohy je pozadavkem detekce krizovych
situaci narusujicich provoz v jednotlivych dopravnich
pruzich (nap¥. nehoda, dopravni kolona). Ukolem je
vytvorit metody pro spolehlivou detekci téchto
mimofadnych dopravnich situaci. Vzniklé metody se opiraji

o skutecnost, kdy jakdkoliv mimofadna dopravni situace
znamena pfi redlném provozu jeho zastaveni v daném
dopravnim pruhu nebo alespori jeho vyrazné omezeni.
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Metody zalozené na detekci hran

Metoda vychazi z pfedpokladu, Ze jednotliva vozidla lze
v obraze dopravni situace detekovat jako oblasti s vyskytem
hran kolmych na smér jizdy v jednotlivych jizdnich pruzich.

Bil



Metody zalozené na aktualizaci barevného modelu

Metoda zaloZend na segmentaci popfedi (vozidla) na
zakladé barevné odlisnosti od dlouhodobého primérného

snimku (vozovka).




V soucasné dobe poskytuje prazsky systém métent
hustoty provozu informace pro 266 tsekti komunikaci

v Praze a to na zdkladé kombinace rtiznych systémi
detekce. Cast téchto informaci je aktualizovana v
pétiminutovych a ¢ast v patnactiminutovych intervalech.
Data jsou k dispozici na webu a také vysilana radiové pro
tcely navigacnich systémt (pomoci RDS-TMC).
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ELEKTRONICKEHO VYBER
MYTNEHO
Moderni metody pouzivané dnes hlavné u tzv. vykonového
elektronického vybéru mytného (ETC — Electronic Fee
Collection), které umoznuje zpoplatnéni uzivatele dalni¢ni
komunikace podle skute¢né ujeté vzddalenosti (uzivatel

vozidla plati pfesné za opotiebeni a skody, které zpusobuje
provozem svého vozidla) pohodIné bez nutnosti

jakéhokoliv omezeni jeho rychlosti nebo sméru (free-flow
system), jsou zaloZzeny na komunikaci mezi jednotkou
umisténou ve vozidle (tzv. OBU — On-Board Unit) a
systémem pro shromazdovéni a vyhodnocovéni dat.
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Pouzivané jsou metody:

® DSRC (Dedicated Short Range Communication) -
systém komunikujici na bazi mikrovinného nebo
infracerveného prenosu

® GNSS/CN (Global Navigation Satellite System /
Cellular Network) - systém zaloZeny na globalnim
navigacnim satelitnim systému a mobilni datové sité

® [ SVA (Leistungsabhingige Schwerverkehrsabgabe) -

systém vyuzivajici technologie DSRC a GNSS ve spojent
s digitalnim tachografem
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