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1. Uvod

Pfedmétem této technické zpravy je popis systému proménného dopravniho znaceni (PDZ)
pro fizeni zobrazovani nejvyssi dovolené rychlosti 150 km/h na dalnici D3 v tiseku km 80—
130. Systém je instalovan ve sméru na Prahu i ve sméru na Ceské Budéjovice a tvoii jej
celkem 21 fezli — kazdy fez obsahuje dvojici hranolovych proménnych dopravnich znacek,
umisténych na pravé stran¢ vozovky a ve sttednim délicim pasu.

Systém vyuziva kombinaci ak¢nich a senzorickych prvkt: hranolovych PDZ a dopravnich
detektort (smy¢ek), které poskytuji data o intenzité dopravy. Ridici algoritmus pravidelng
vyhodnocuje provozni podminky na zékladé téchto dat a dale zohlediuje informace o
udélostech (nehody, meteorologie, uzavirky) poskytované z Narodniho dopravniho
informacniho centra (NDIC). Na zéklad¢ vysledkd vyhodnoceni dochazi k automatickému
nebo manudlnimu piepnuti zobrazovaného rezimu ve vybranych usecich.

Soucasti systému je fidici software, ktery umoziiuje spravu a vizualizaci aktudlnich stava
zafizeni, zobrazenych znacek a pfijatych udalosti. Tento software je provozovan v prostiedi
RSD/NDIC a umoziiuje vzdaleny piistup opravnénym uZivatelim prostfednictvim
zabezpeceného VPN pfipojeni.

Systém 150 km/h je navrZen jako stabilni, bezpe¢ny a kooperativni mechanismus pro
adaptivni fizeni rychlosti na dalni¢ni infrastruktufe s moznosti reakce na provozni a
klimatické zmény v redlném Case. Technickd zprava popisuje veskeré soucasti feseni, zpiisob
fungovani systému, pouzitou technologii i bezpecnostni a provozni opatieni.



2. Umisténi a rozsah telematického systému

Komunikace a rozmisténi

| Smér HPoéet fezii PDZ‘
|D3, smér Praha HIO fezil ’

D3, smér Ceské Bud&jovice|11 fezt |

Staniceni jednotlivych Fezii viz priloha Schémata PDZ_150 verl.

3. VSeobecné pozadavky

Zakladni standardy

Vseobecné pozadavky vychazeji z technickych a bezpecnostnich standardt platnych pro
instalaci a provoz trvalych systémii proménného dopravniho znaceni na dalnicich ve sprave
RSD CR. PiestoZe se jedna o trvale instalovany systém, vztahuji se na jeho z¥izeni a uvedeni
do provozu obdobné pozadavky, jaké jsou kladeny pfi realizaci ptechodného dopravniho
znaceni, zejména z hlediska bezpecnosti prace a schvalovacich procest.

Schvalovaci procesy

Zahajeni instala¢nich praci musi byt pfedem oznameno piislusnému SSUD/SSURS/Spravé
RSD. Bez jeho souhlasu nesmi byt realizace systému zapo¢ata. Zhotovitel je povinen pied
zahdjenim montaze ptedat ptislusné sprave jedno kompletni paré schvaleného projektu véetné
stanoveni trvalé Gpravy provozu na pozemni komunikaci podle § 77 zdkona €. 361/2000 Sb.

Povinnosti zhotovitele:

o Predat pfislusné spraveé kompletni paré schvaleného projektu
e Zajistit stanoveni trvalé Uipravy provozu na pozemni komunikaci podle § 77 zakona €.
361/2000 Sb.

Bezpecnost prace

Pted zahajenim montaZnich a instalacnich ¢innosti musi vSichni pracovnici zhotovitele
absolvovat §koleni BOZP u bezpeénostniho technika RSD. Pii instalaci, kontrole, idrzbé a
testovani zatizeni musi byt dodrzovana smérnice GR RSD ¢&. 2/2002 ,,Pravidla bezpeéné prace
na dalnicich a rychlostnich silnicich" a ,,Technologicky postup pro provadéni prechodného
dopravniho znadeni na dalnicich a silnicich pro motorova vozidla ve spravé RSD CR".
Vsichni pracovnici musi byt vybaveni vystraznym odévem spliiujicim pozadavky normy CSN
EN 471.

Skoleni BOZP: Pted zahajenim montaZznich a instalaénich ¢innosti musi v§ichni pracovnici
zhotovitele absolvovat Skoleni BOZP u bezpecnostniho technika RSD.

Platné smérnice:



o Smérnice GR RSD ¢&. 2/2002 ,,Pravidla bezpeéné prace na dalnicich a rychlostnich
silnicich"

e, Technologicky postup pro provadéni pfechodného dopravniho znaceni na délnicich a
silnicich pro motorové vozidla ve spravé RSD CR"

Ochranné pomiicky: Vsichni pracovnici musi byt vybaveni vystraznym odévem spliujicim
pozadavky normy CSN EN 471.

Kontrola funk¢énosti

Funk¢nost systému bude pravidelné oveéfovana prostiednictvim aplikace pro vzdalenou
spravu. Kontrolovan bude provozni stav jednotlivych prvki, véetné napajeni (hlavni a zalozni
zdroje), polohy hranolovych znacek, provozuschopnosti fidicich jednotek a dostupnosti
prenosového spojeni. Diagnostickd data budou archivovana pro potieby provozniho dohledu a
piipadnych servisnich zasaht.

Kontrolovany budou:

e Provozni stav jednotlivych prvkl

e Napgjeni (hlavni a zaloZni zdroje)

e Poloha hranolovych znacek

e Provozuschopnost fidicich jednotek
e Dostupnost pienosového spojeni

4. Nosna konstrukce a PDZ hranolové

Nosna konstrukce proménnych dopravnich znacek
Pouzité materialy

e Pfizemni proménné znacky hranolové jsou osazeny na piihradovych nosnicich s
pasivni bezpec¢nosti

o Typy konstrukei: klasické dvousloupkové nebo trojboké konstrukce

e Material: zarové zinkované véetné zakladovych patek

e Spojovaci materidl: nerezovy

e Zakonceni: na koncich trubek jsou nasazena plastova vicka

MontaZz nosné konstrukce
V mistech osazeni ptizemnich PDZ se vyhloubi otvory pro zaklady nosnik.

Betonaz kotevnich kosi konstrukei je provedena dle pozadavkl TZ pro tuto stavbu betonem
C 25/30-XF2. Do betonu se usadi zadkladovy kos tak, aby horni desky byly zality betonem a
vyrovnany. Z betonu tak vy¢€nivaji pouze kotevni Srouby. V piipad€ pouziti dvou nosnikd, je
nutné pifi montazi zabezpecit rovnéz rovnobéznost obou kost vici sobé. Po zatvrdnuti betonu
se na Srouby nasroubuji aretaéni matice a na né se osadi piihradova konstrukce. Pomoci
aretacnich matic se pak ustavi nosniky do svislé roviny.

Priprava zakladu:



1. Vyhloubeni otvort pro zaklady nosnika
2. Velikost zakladt viz obr. 2,3
3. Betonaz kotevnich koSt betonem C 25/30-XF2

Postup montaze:

Usazeni zakladového kose tak, aby horni desky byly zality betonem a vyrovnany
Z betonu vyc¢nivaji pouze kotevni Srouby

Pti pouziti dvou nosnikti je nutné zabezpecit rovnobéznost obou kost

Po zatvrdnuti betonu se nasroubuji aretacni matice

Osazeni piihradové konstrukce a ustaveni nosnikti do svislé roviny

Nasazeni ochrannych krytek vyplnénych mazivem

S e

Na matice se nasadi ochranné krytky, které se jesté¢ vyplni mazivem. Takto jsou nosniky
pripraveny pro osazeni proménnych dopravnich znacek.

Proménné dopravni znacky - hranolové
Konstrukce PDZ typ AP-PDZ-hr:
e Réam vyroben z Al profild v barvé RAL 7042
e Trojboké hranoly (Sifka 100 mm) osazené svisle
e Hranoly vytvéfeji svymi st€énami rovinnou plochu pro ¢innou plochu
e Otoc¢ny mechanizmus ovladan fidici jednotkou v samostatném rozvadéci PDZ

e Zadni strana zakrytovana krycim plechem (RAL 7042)

Technické specifikace:

Osazeni na piihradovych sloupech typu A3

e Zarové zinkované pomocné a nosné konstrukce
Nerezovy spojovaci material

Snadno dostupné servisni vstupy na bocich PDZ

Cinn plocha:

o Retroreflexni folie R3 — typ ORAFOL 6910
» Folie je vyrobena digitalnim tiskem s UV laminaci
e Vykresy schvaleny provoznim usekem RSD

4.1 Montaz proménnych dopravnich znacek

Priprava zakladi

Dle schvaleného projektu se vyhloubi diry pro zadklady VLKP. BetonaZ kotevnich koSt
konstrukci je provedena dle pozadavka TZ pro tuto stavbu betonem C 25/30-XF2. Velikost
zékladt je 0,8 x 0,8 x 0,8 m. Do betonu se ko$ usadi tak, aby horni desky byly zality betonem
a vyrovnany. Z betonu tak vy¢nivaji pouze kotevni Srouby. Po zatvrdnuti betonu se na Srouby
naSroubuji aretacni matice a na n¢ se osadi piihradovy sloup. Pomoci areta¢nich matic se pak
ustavi nosniky do svislé roviny.



ZaloZeni:

e Vyhloubeni dér pro zéklady dle schvaleného projektu
o Betonaz kotevnich kost betonem C 25/30-XF2
e Rozméry zdkladi: 0,8 x 0,8 x 0,8 m

Postup zaloZeni:

1. Usazeni koSe tak, aby horni desky byly zality betonem a vyrovnany
2. Z betonu vy¢nivaji pouze kotevni Srouby

3. Po zatvrdnuti betonu naSroubovani aretacnich matic

4. Osazeni prihradového sloupu a ustaveni do svislé roviny

Montaz PDZ
Osazeni znacky:

1. Pomoci objimek se osadi PDZ na ptihradovy sloup
2. Spodni okraj PDZ minimaln€ 250 cm nad urovni komunikace
3. ZvySena opatrnost pti montazi kviili ochrané ¢inné plochy

Kabelaz:

o Datové a silové kabely vedeny v FeZn chranicce pfipevnéné k pravé stojné

o Pfipojeni do svorkovnice fidici jednotky PDZ

e Datové kabely mezi rozvadéfem a pohonnou jednotkou v plastovych chrani¢kach
odolnych vici UV zareni

Dokoncovaci prace:
e Uprava terénu kolem zakladu

e Vyrovnani zeminou pfi potiebé
e Osetfeni mozného sesuvu zeminy zatravilovacimi dlazdicemi



Obrazek 1: Sestava PDZ
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Obrazek 3:

Sestava PDZ_sttedovy pas
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4.2 Symboly PDZ

Piehled symbolu

Systém pouziva tii zakladni stavy zobrazeni:

| Stav H

Popis H Symbol ‘

|Poloha lHNeutrélni (vypnuto)

[Poloha 2|[Konec rychlosti 150 km/h|[B20b 150)

Asfaltova zalivka
—— Kopoflex 63/50

Stredovy pds

“'AP-D3-150-SP
g 1205k,

[Poloha 3|Rychlost 150 km/h IB20a 150]
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4.3 Pouzité ridici algoritmy systému

Kapitola 4.3 obsahuje: Kompletni popis fidiciho systému proménného dopravniho znaceni
véetné algoritmil, architektur, podminek aktivace a deaktivace, chybovych stavt a
bezpecnostni logiky pro automatické fizeni rychlosti 150 km/h na dalnici D3.

Ridici scénafe vychazeji ze schvalenych funkénich schémat, které jsou ukazany v tabulce 1
nize.

A) OBECNY POPIS SYSTEMU
Zakladni charakteristika

Systém fizeni proménného dopravniho znaceni pro zvyseni rychlosti na 150 km/h je navrzen
jako automatizovany a manualné ovladatelny, s rozhodovacim cyklem v pétiminutovych
intervalech. Resp. v ptipad¢ udalosti ,,Nehoda“, nebo manualni zasah reaguje okamzité po
prijeti této udalosti a méni schéma zobrazeni. Vyuziva vstupni parametry z detek¢nich
smycek, meteorologickych zprav a dat z NDIC. Zakladni zobrazovany stav je nejvyssi
povolena rychlost 150 km/h (stav 3), pficemz ptechod do jinych rezimi je fizen na zaklade
piekroc¢eni definovanych prahovych hodnot, které reflektuji intenzitu dopravy, klimatické
podminky a specifické udalosti na trase.

Vstupni parametry

o Detekéni smyc€ky: data o intenzité dopravy
e Meteorologické zpravy: klimatické podminky
e NDIC data: informace o udalostech na trase (Nehoda, uzavirka)

Ziakladni logika systému
Zakladni zobrazovany stav: nejvyssi povolena rychlost 150 km/h (poloha 3)
Prahové hodnoty systému:

Prahové hodnoty jsou v rameci fidiciho systému nastavitelné a v pocatecni fazi provozu
systému jsou kalibrovany na zdkladé redlného provozniho chovani. Mezi kli€¢ové parametry
patii prekroceni intenzity 1500 vozidel za hodinu, nebo vazeny prameér 125 vozidel za 5 minut
v rdmci 15minutového intervalu. Algoritmus zohlednuje pouze celkovou intenzitu, nikoliv
noc¢ni/denni cyklus. Pro vypocet intenzit pouzijeme hodnotu PCE, ktera zohlednuje také podil
jednotlivych kategorii vozidel.

o Piekroceni intenzity 1500 vozidel za hodinu

e Vazeny primér 125 vozidel za 5 minut v rdmci 15minutového intervalu

e Algoritmus zohlediiuje pouze celkovou intenzitu (bez no¢niho/denniho cyklu)

e Pro vypocet intenzit se pouzije hodnota PCE zohlediiujici podil kategorii vozidel

Pti detekei rizikovych stavil (napt. naledi, mlha, bo¢ni vitr) pfebird systém informace z NDIC
a automaticky prepina do rezimu omezeni — vypnuti zobrazeni 150 km/h (stav 2). Aktivace
zobrazovani 150 km/h je mozna pouze pii souasném splnéni dvou podminek: spusténi



minimalné dvou navazujicich useku a aktivace vice nez poloviny vSech usekt (tedy min. 4 z
7). Ridici logika je aplikovana separatné pro kazdy smér dalnice.

Systém umoziuje kombinované ovladani — automatické (na zékladé¢ algoritmu) a manualni
zasahy z centralniho fidiciho systému pfi mimotadnych udalostech nebo pracich na vozovce.
Chovani systému se prubézné vyhodnocuje a prahové hodnoty je mozné upravovat tak, aby
odrazely specifika provozu na délnici D3 v dotéeném useku.

B) RIDICI SYSTEM PROMENNEHO DOPRAVNIHO ZNACENI
Architektura a ovladani systému

Ridici systém je navrZen jako automatizovany systém fizeni provozu pro tseky dalnice D3 se
zvysenou povolenou rychlosti na 150 km/h. Systém pracuje primarné v automatickém rezimu
na zaklad¢ kontinualniho vyhodnocovani parametra dopravniho proudu, klimatickych
podminek a informaci/udalosti z NDIC.

Centralni logika systému

o Implementace: V softwaru fizeném pfes zabezpeceny SSO pfiistup
o Uzivatelska prava: Prid¢lena prava uzivatel na IT infrastruktuie RSD
e NDIC pristup: Pouze nouzovy zasahovy prvek — tzv. "Cervené tlacitko"

Centralni logika je implementovana v softwaru fizeném pies zabezpeceny SSO piistup s
ptidélenymi pravy uzivatelii na IT infrastruktufe RSD. NDIC ma k dispozici pouze nouzovy
zasahovy prvek — tzv. cervené tlacitko, kterym lze systém prepnout do , NEUTRALN{
POLOHY", tedy klidového rezimu.

Funkcionality centralniho Fidiciho SW

Standardni operace a sprava systému jsou provadény prostfednictvim centralniho fidiciho
SW, ktery umoziuje:

e Automatizované spinani/zobrazovani rychlosti na jednotlivych tsecich dle
dopravnich a meteorologickych podminek

e Manuadlni zasahy pii mimotfadnych udalostech (napt. nehody, uzavirky)

o Logovani, monitorovani stavu a statistick¢ vyhodnocovani provozu

Zakladni logika Fizeni

Systém muze zobrazit tfi stavy:

| Stav H Nazev H Symbol H Popis ‘
|P010ha IHNEUTRALNf POLOHA H- HVypnuti (neutralni — neni zobrazeno nic)‘
|Poloha ZHKonec rychlosti 150 km/hHB20b ISOHKonec rychlosti 150 km/h ‘
|Poloha 3HRych10st 150 km/h HB20a ISOHRychlost 150 km/h ‘




Podminky pro automatické spousténi rychlosti 150 km/h

Automatické spousténi rychlosti 150 km/h probiha za ptedpokladu:
e Ptiznivych dopravnich a klimatickych podminek
o Detekované intenzity dopravy pod stanovenymi prahovymi hodnotami
e Aktivace na alespont dvou navazujicich usecich

e Soucasn¢ aktivace na vice nez poloving z celkovych 7 useki (min. 4 Gseky)

Zdroje vstupnich dat

| Zdroj dat H Typ informaci H Vyuziti v systému
Intenzity dopravy z detek¢énich |[Rychlost, intenzita, kategorie | Zakladni rozhodovani o
smycek (DIS SOS Chotoviny) |[vozidel aktivaci/deaktivaci

Meteorologické podminky

Informace z NDIC (naledi, smyk, vitr, mlha)

Bezpec€nostni podminky

Periodicky aktualizované

informace Stav vozovky Provozni podminky

Bezpecnost a zalohovani
o Napajeni: Systém je napdjen z patefni napajeci sité dalnice, se zaloznimi feSenimi

o Komunikace: Zajisténa je zabezpecené komunikacni spojeni a moznost externiho
monitoringu funk¢nosti zatizeni

C) ALGORITMUS RiZEN{ ZOBRAZEN{ RYCHLOSTI 150 KM/H

Zikladni popis systému

| Parametr systému H Hodnota/Popis
Pocet tseku v kazdém .4

o 7 usek
sméru
|Oznaéeni sméru HVpravo =,,a", vlevo=,,b"
|P0kryti useku HKaidy usek pokryt jednim nebo dvéma fezy

. oy Dvojice PDZ (jedna ve stfednim délicim pésu, druhé na pravé
SloZeni Fezu y

stran¢)

[Pocet stavii PDZ 13 stavy (Poloha 1, 2, 3)

|Zz’1kladni stav systému HPoloha 3 (150 km/h)

Systém je tvoien 7 Giseky v kazdém sméru (vpravo = ,,a", vlevo = ,,b"), pfi¢emz kazdy tsek je
pokryt jednim Fezem, nebo dvéma Fezy sestdvajicim z dvojice PDZ (jedna ve sttednim
délicim pasu, druhé na pravé stran¢). Kazda PDZ muze zobrazit 3 stavy: Poloha 1 (vypnuto /
neutralni) — odpovida implicitni rychlosti 130 km/h, Poloha 2 — Konec 150 km/h (B20b 150),
a Poloha 3 — Nejvyssi dovolena rychlost 150 km/h (B20a 150). Zékladni stav systému je
zobrazeni Poloha 3 (150 km/h). Pfechod do jinych stavl se provadi automaticky i
manualné.



Podminky pro aktivaci 150 km/h (Poloha 3)
Klic¢ové podminky aktivace

Aby mohl byt aktivovan stav ,,B20a 150", MUSI byt sou¢asné splnény nasledujici dvé
podminky:

1. Minimdaln¢ 2 sousedni useky maji nastaveno 150 km/h
2. Celkové minimalné¢ 4 ze 7 Gseki (tedy vice nez '%) maji nastaveno 150 km/h

Pokud tyto podminky nejsou splnény, nebo dojde k jejich poruseni, systém automaticky
prechazi do:

e Poloha 1 (neutralni) nebo
e Poloha 2 (B20b 150) dle kontextu situace

Deaktivacni podminky (Pfechod z 150 km/h na neutralni/B20b)

Ptechod do Poloha 1 (neutralni) nebo Poloha 2 (B20b 150) nastava za nasledujicich
podminek:

A) Dopravni podminky
Intenzita dopravy prekroci:

e 1500 vozidel/hod
e 125 vozidel/5 min (vazeny plovouci pramér za poslednich 15 minut)

Hodnoty intenzity dopravy jsou vyhodnocovany pomoci smyckovych detektort v kazdém
sméru daného useku. Aby se predeslo ¢astym piechodiim mezi rezimy a oscilacim hodnot
kolem hranice 1500 vozidel za hodinu, je piechod z neutralniho reZimu do rezimu ,,150*
aktivovan pii dosazeni hodnoty 1350 vozidel za hodinu ve vaZzeném priméru za poslednich 15
minut.

B) Meteorologické podminky z NDIC
Ptijata udélost z NDIC pro konkrétni usek nebo smér:

e Naledi

e Nebezpeci smyku
e Boc¢ni vitr

e Miha

Poznamka: Meteo data nejsou vyhodnocovana systémem, pouze piejimana z NDIC s
lokalizaci.

C) Udalosti z NDIC / ru¢ni zasah

| Typ udalosti H Reakce systému




Nehoda v jakémkoliv useku |Systém ve vSech tsecich pfechazi okamzité do neutralni
v konkrétnim sméru

polohy (Poloha 1)

Uzavirka — Udalost NDIC

Systém ptejde do schématu Fizeni dle matice (napf.
vypnuti v useku a ptepnuti na B20b v okolnich)

Prace na silnici

Provadi se manualné, dle prednastavenych schémat 2a—11a
/ 2b—11b. Ovlada SSUD. Ptipadné na pokyn PCR

Chybové stavy a zaloZni logika

Vypadek mobilni konektivity SIM/APN

o Pokud vypadek trva déle nez 10 minut, ptislusny fez pfechazi do neutralni polohy

o Predchazejici fez do polohy 2 (B20b 150)

e Musi byt splnéna podminka dvou ndvaznych tsekit a minimalné poloviny
aktivovanych usekt

e Muze dojit ke zruseni podminky aktivace (mén¢ nez 4 useky aktivni)

Porucha PDZ na pravé strané

e Dojde-li k hlaseni chyby na pravé PDZ, cely Fez se vypina (neutralni)
e Nasleduje stejny postup vyhodnoceni jako pii vypadku konektivity

Datové vstupy a vypocty

Zdroje dat
Kategorie Konkrétni zdroj Typ dat
dat
Smyckové detektory (DIS SOS Rychlost, intenzita, kategorie
Detekéni Chotoviny) vozidel
data ‘NDIC HMeteorologie, nehody, uzavirky ‘
Stav PDZ |Chyby/online/offline |
Provozni |Provozni stav PDZ HAktuélni poloha ‘
data ledélené manualni povely Rizeni schémat ‘
Vyhlazovani dat

Plovouci vaZeny primér S min:

Pouziva se vazeny klouzavy primér ze tfi po sobé jdoucich Sminutovych intervald (15

minut):

Vzorec vazeného priméru:
INTvazena = 0,5 x v/5m + 0,3 X v/5m-1 + 0,2 X v/5m-2

Tato hodnota se dale pouziva k rozhodovani o pfechodu mezi stavy. Pouziva se vazeni
poslednich 3 pétiminutovych intervali.




Zobrazovaci logika v jednotlivych smérech

o Kazdy smér (a/b) ma vlastni sadu schémat (0a—11a, Ob—11b)
o Ridici logika je aplikovana nezavisle pro kazdy smér
e Stav PDZ v kazdém fezu je dan rozhodnutim algoritmu + ru¢nimi pokyny

e Systém udrzuje alespon dvé souvislé aktivni useky pro zachovani schématu 150 km/h

D) UKLADANI A AGREGACE DAT
Systém prace s daty

Systém pracuje pouze s Sminutovymi agregovanymi daty, které obsahuyji:

| Typ dat [ Obsah
Pocet vozidel v 0S. SN. TN

kategoriich T

Vypocet intenzity (Voz/h)

dopravy

Vypocet vazeného

. oy Podle vyse uvedeného vzorce
15min pruméru

Identifikacni idaje HZéznarn Casu a fezu

Autor zasahu, ¢as pokynu, ¢as odpovédi Ridici jednotky, &islo

Logovani . F1ow 1z wraror
govani schématu, stav zobrazeni kazdé PDZ (z fidici jednotky)

VSechna data jsou ulozena pro pozdéjsi analyzu a audit.
E) REDUNDANCE A BEZPECNOSTNI LOGIKA
Systémové reakce na chyby

Systém ma zabudované jednoduché bezpecnostni reakce:

| Udalost / Chyba H Reakce systému

|N DIC — nehoda HVéechny useky ve sméru — neutralni poloha

|NDIC — meteorologie HVﬁechny useky v obou smérech — neutralni poloha
Chyba PDZ (prava strana) |Rez — neutralni — Piedchozi fez Poloha 2 — zkontroluj
>10 min podminky kooperace

Rez — neutralni Pfedchozi fez Poloha 2 — zkontroluj

Vypadek komunikace v Fezu podminky kooperace

NedodrZeni podminek

Nepovoli nebo deaktivuje schéma 150
kooperace

F) SHRNUTI SYSTEMU

Vyhody navrzeného algoritmu



Tento algoritmus je optimalizovany pro jednoduché, robustni vyhodnocovani na zakladé
Sminutovych dat ze smycek bez dalSich slozitych veliin. Reaguje rychle na pretizeni i
mimotadné udélosti, s pfisnym dodrZzenim podminek pro bezpe¢né zobrazovani rychlosti 150
km/h. Na mimoiadné udalosti NEHODA, POCASI) a manualni zasah reaguje systém
okamzité.

Tabulka 1: Matice rozhodovani systému A (Vpravo)

Schéma
o}
Plynuly
provoz

la
Vysoka
intenzita,
Spatné
klima
podminky

2a
Prace na
silnici v
useku 1

3a
Prace na
silniciv
useku 2

4a
Prace na
silniciv
useku 3

5a
Prace na

silnici v
useku 4

6a
Prace na
silnici v
useku 5

7a Prace na
silnici v
useku 6

8a
Prace na
silnici v
_useku 7

9a
Prace na
silnici v
usekula6

10a
Prace na

silnici v
usekula?

11a
Prace na

Usek 1 Usek2 | Usek3 | Usek 4 Usek 5 Usek 6 Usek 7

[T Rezl | Rez2 Rez3 Rez4 Rez 5 Rez6 | Rez7 Rez8 Rez9 | Rez10 | Rez1l
povelovani: |FOLOHA3 ~ POLOHA3  [POLOHA3  [POLOHA3 |POLOHA3  |POLOHA3 ~ POLOHA3 [POLOHA3 ~ POLOHA3  |POLOHA3  POLOHA3
Automat " |(B20a150)  (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150)
Povelovéni: [NEUTRALNI NEUTRALNI |NEUTRALNI [NEUTRALN{ [NEUTRALNI |NEUTRALNI NEUTRALNI [NEUTRALN[ NEUTRALNI |NEUTRALNI NEUTRALNI
Automat POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA
Povelovani: |NEUTRALNI NEUTRALNI [POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
Manudlni POLOHA POLOHA (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20b 150)
Povelovéni: |NEUTRALNI  NEUTRALNI [NEUTRALNI [POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |[POLOHA3  POLOHA2
ManuaIni POLOHA POLOHA POLOHA (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
Povelovéni: |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 [POLOHA2 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |[POLOHA3  POLOHA2
ManudIni (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) |(B20b 150) [(B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
Povelovéni: |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA2 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |[POLOHA3  POLOHA2
Manualni (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150) [(B20b 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
Povelovéni: |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNIi [POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
Manualni (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) |(B20b150)  POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
Povelovéni: |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |[POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA2  NEUTRALNi |NEUTRALNi NEUTRALNI
ManuaIni (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20b150)  POLOHA POLOHA POLOHA
Povelovéni: |POLOHA3 ~ POLOHA3 [POLOHA3 |[POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNI
ManuaIni (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20b 150)  POLOHA
Povelovéni: |NEUTRALNI NEUTRALNI [POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA2  NEUTRALN{ |NEUTRALNI NEUTRALNI
ManuaIni POLOHA POLOHA (B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20b150)  POLOHA POLOHA POLOHA
Povelovéni: [NEUTRALNI NEUTRALNI |POLOHA3 [POLOHA3 |[POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNI
ManuaIni POLOHA POLOHA (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20b 150) POLOHA
Povelovani: [NEUTRALNI NEUTRALNI |NEUTRALNI [POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNI
Manualni POLOHA POLOHA POLOHA (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20b 150)  POLOHA

silnici v
useku2a?7




Tabulka 2: Matice rozhodovani systému B (Vlevo)

USEK 1 USEK 2 USEK 3 USEK4 | USEKS | USEK 6 USEK 7
éma Povelo Rez1 Rez2 | Rez3 Rez4 | Rez5 Rez 6 Rez 7 Rez 8 Rez9 | Rez10
OF)
i Povelovani: [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3
Automat (B20a 150)  |(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150)
provo
0
Povelovani: |NEUTRALNI |NEUTRALNi NEUTRALNI [NEUTRALNi NEUTRALNi [NEUTRALNi [NEUTRALNi [NEUTRALNi [NEUTRALNIi NEUTRALN{
EA I Automat POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA POLOHA
P Povelovani: [NEUTRALNI |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
ManudIni POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
P Povelovani: [NEUTRALNI |NEUTRALNi NEUTRALNi |[POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
Manudlni POLOHA POLOHA POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150)  (B20b 150)
P Povelovani: [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNi [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
Manudlni (B20a 150)  |(B20a 150)  (B20a 150) |(B20b 150)  POLOHA (B20a 150)  [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150)  (B20b 150)
P Povelovani: [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA2 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA2
Manudlni (B20a 150)  |(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20b 150) [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150)  (B20b 150)
4
Prace Povelovani: [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA2 |[POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA 2
Manualni (B20a 150)  [(B20a 150)  (B20a 150) |[(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) [(B20b 150) |(B20a 150) [(B20a 150)  (B20b 150)
MPovelovini: |POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3  [POLOHA2  [NEUTRALNi  NEUTRALN(
Manudlni (B20a 150)  |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) [(B20b 150) |POLOHA POLOHA
P Povelovani: [POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNI
Manudlni (B20a 150)  |(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) |(B20a 150) |(B20b 150)  POLOHA
P Povelovdni: [NEUTRALN[ |POLOHA3  POLOHA3 |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA2 |NEUTRALNi NEUTRALNI
Manualni POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) [(B20a 150) [(B20b 150) [POLOHA POLOHA
Oa
P Povelovani: |NEUTRALNi |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 [POLOHA3 |[POLOHA3 [POLOHA2  NEUTRALN{
Manudlni POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150)  (B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) [(B20b 150)  POLOHA
P Povelovani: [NEUTRALNI |NEUTRALNi NEUTRALNi |POLOHA3  POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA3 [POLOHA3 |POLOHA2  NEUTRALNI
Manudlni POLOHA POLOHA POLOHA (B20a 150)  (B20a 150) [(B20a 150) |(B20a 150) [(B20a 150) [(B20b 150)  POLOHA




