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Technicka a funkéni specifikace

~Inovace specialniho hnaciho vozidla FST4 pro diagnostiku
prostorové prichodnosti trati®

Tento dokument popisuje technické a funkcni pozadavky na inovaci diagnostického systému na
méfeni prostorové priichodnosti trati, umisténém na specialnim draznim vozidle SHV FST4 pro
pouziti na zeleznicni siti Spravy zeleznic, statni organizace (dale jen ,SZ%).

Podminky dale v textu takto oznacené (zazlucené), predstavuji minimalni technické podminky ve
smyslu § 61 odst. 4 ZZVZ.
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1.SEZNAM POUZITYCH ZNACEK A ZKRATEK

MD Ministerstvo dopravy

SZDC Sprava zelezni¢ni dopravni cesty, statni organizace

TUDC Technicka Ustfedna dopravni cesty

PPT Prostorovéa prlichodnost trati

SHV Specialni hnaci vozidlo

FST4 Kolejové vozidlo, nosi¢ technologie pro diagnostiku PPT

GPK Geometrické parametry koleje, pro Cléely tohoto dokumentu se jedna pouze o vybrané

parametry - rozchod koleje a prevysem koIeJe
MP-Host Trasovy lokaliza¢ni systém SZDC pouzwany na jeho méficich vozech

SuU Synchronizacni jednotka pro pripojeni enkodéru a poskytujici informaci o ujeté draze
MP-Host a méFicim systémim

zs Zavadéci Soubor obsahujici popisnou informaci pro méfenou kolejovou trasu (popisky
a kody trasovych Usekd, informace o stani¢eni a nepravidelnostech stanic¢eni atd.)

GNSS Globalni navigacni satelitni systém

INS Inercialni jednotka

qmplID Poradové Cislo ¢tvrtmetrového pulsu pocitaného od startu méreni indikovaného pulsem

Sync z MP-Host

2.CIL INOVACE:

Diagnostika prostorové prichodnosti trati a tuneld je nutnym pfedpokladem pro zajisténi
provozuschopnosti, kvalitni Udrzby a efektivné provadénych oprav Zeleznicni infrastruktury.

Mé&teni prostorové prichodnosti stanovuje vyhldska MD ¢&. 177/1995 Sb., kterou se vydava
Stavebni a technicky Fad drah. Zde je také uréeno, Ze dle § 5 odst. 2c je soucasti
technickobezpeénostni zkoudky zaméreni prostorové prichodnosti. Na toto ustanoveni navazuje §
6, kde je v odst. a) €. 1 pozadovano ovéFeni prostorové prichodnosti u trati a u tunell je v odst. f)
predepsano prokazani prostorové prichodnosti podrobnym zamé&tenim.

Pfedmétem inovace je celek SHV FST4 a prizplsobeni jeho vlastnosti a vykonu aktudlnimu
prostredi a potfebam Spravy zeleznic. Cilem je dosahnout tohoto stavu navysenim celkové kapacity
systému, zvySeni kvality méreni a hodnoceni dat, navySenim maximalniho denniho najezdu
zméFenych kilometrd a predevéim zvysenim nejvy3si pfipustné rychlosti v médu méteni.

3. OBECNE POZADAVKY NA DODAVKU A MERICI SYSTEMY:

Zadavatel si vyhrazuje, Ze soucasti spInen| véech pozadavk( bude prokézani funkéniho
stavu vSech zakladnich ¢asti nabizeného reseni.

- Zadavatel predem vylucuje vyvoj klicovych komponent systému v ramci dodavky a
pozaduje, aby zakladni komponenty byly sériové vyrabény. Zadavatel pfipousti pouze prace
a vyvoj spojeny s integrovanim komponent nabizeného reSeni do existujiciho prostredi
Sprava Zeleznic.

- Na SHV je instalovan lokalizani systém MP-Host, jehoZ konfiguraci HW a SW doda
zadavatel. Podrobnéjsi informace jsou uvedeny dale v kapitole MP-HOST - TECHNICKY
POPIS. S timto systémem musi instalované systémy byt plné kompatibilni.

- Schopnost méreni za klimatickych podminek a v rozsahu provoznich teplot dle specifikace
uvedené v ¢l. 5 nize.

- Inovovany meéfici systém musi mérend a vyhodnocovand data doplhovat priznaky, které
budou vhodnym zplsobem indikovat jejich pFipadnou mistni nejistotu. Indikace nejistoty
bude realizovdna zejména na zakladé vypoctu trajektorie pohybu systému.

- Inovovany meéfici systém musi umoznovat operdtorovi pfi kontinudlni nebo namatkové
kontrole prib&hu snimani a prace systému zjistit, ze néktery ze senzorl (napf. kamera,
skener), nepracuji korektné.

- VSechny pozadavky na technické feseni vychazeji z platné legislativy (zadkon ¢. 266/1994
Sb. o drdhach, vyhl. & 173/1995 Sb. Dopravni tad drah), soucasnych standardi a
pozadavk{ z provozu.

- Prvky inovace musi byt nové, nepouzité a odpovidajici potfebam provozu na Zzelezni¢nich
tratich.
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Systém musi byt po inovaci trvale nainstalovan na SHV, nesmi presahovat normovy obrys
pro vozidla. Zadavatel provede ptipravu SHV na zakladé technickych vykres( a rozmérd pro
instalaci systému, poskytnutych Dodavatelem.

4.PREDMET DODAVKY MERICICH SYSTEMU

Predmétem dodavky je dopInéni diagnostického systému prlichodnosti trati a dokumentace jejiho
okoli s vyuZitim skenovaci a zobrazovaci techniky, véetné SW nastroji pro nasledné zpracovani
pofizenych dat do formy zjiSténych prekazek PPT s moznosti provadéni méfeni zakladnich
parametr{ trasy.

Tento systém bude slozen z téchto soucasti, resp. splfiovat tyto funkce:
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Jedno integrované zafizeni pro laserové skenovani ve tfech rlznych rovinach,

Jednotka GNSS/INS pro urcovani presné polohy a orientace,

Systém napojeni na SU méfictho vozu pro meérfeni ujeté vzdalenosti a pro ziskavani
informace o sméru jizdy (Zadavatel poskytne dodavateli nezbytnou soucinnost pro vyreseni
pripojeni jednotky GNSS/INS na synchronizacni jednotku a PC MP-Host ve formé HW a SW
podpory v potfebném rozsahu.),

Sada minimalné dvou digitalnich planarnich kamer s pevné fixovanym spojenim téla
kamery s objektivem

Jedna panoramaticka kamera,

Vybaveni vSech kamer pro datové propojeni s fidici jednotkou

potfebné vybaveni k tomu, aby Zadavatel byl schopen urcit vzajemnou orientaci a polohu
systému integrované skenovaci hlavy, jednotky GNSS/INS a vsSech digitalnich kamer a
pouZivat je pro fe&eni Uloh souvisejicich se zpracovanim prostorové prichodnosti trati.
Notebook nebo obdobny prostfedek pro nastavovani parametrli sbéru dat a komunikaci s
integrovanym skenovacim zafizenim, GNSS/INS jednotkou a kamerami za jizdy,

Drzéaky pro odpruzené uchyceni integrovaného skenovaciho zafizeni, jednotky GNSS/INS a
vSech dodavanych kamer (konstrukéni ptizplsobeni SHV bude provedeno zadavatelem)
Ridici jednotka systému pro zajisténi vzajemné komunikace jednotlivych komponent
systému a jejich ovladani,

Vykonny stolni pocitac pro primarni spravu a ukladani pofizenych obrazovych a laserovych
dat v kancelafi,

Zajisténa funkcionalita celého systému pro pfipravu a evidenci provedenych jizd v prostiedi
internetu za UcCelem nasledné evidence trajektorii pohybu systému, jizd, pofizenych
laserovych a obrazovych dat prostiednictvim registrovanych trajektorii pohybu,

Zajisténa funkcionalita celého systému pro zpracovani laserovych dat, dat jednotky
GNSS/INS véetné snimkd z kamer s moznosti provadéni prostorovych méFeni na laserovych
datech a snimcich v desktopovém rezimu,

Zajisténa funkcionalita celého systému pro poskytovéani dat laserovych bodd, snimkd a
zdznamu trajektorii po internetu s moZnosti 3D zobrazeni vybraného detailu,

Systém musi umozfovat samostatné zapojeni senzorl, tj. integrované skenovaci hlavy,
jednotky GNSS/INS, sady digitalnich kamer, fidiciho systému a vypocetni jednotky pro
ukladani porizenych dat podle potifeb Zadavatele bez nutnosti kontaktovat Dodavatele,
v pfipadé demontaze, pricemz zpétné slozeni musi byt realizovatelné pouze silami
Zadavatele, véetné kalibrace systému,

Dodavané SW reSeni musi vyzadovat pouze dil¢i integraci do prostfedi Zadavatele, tj.
predev&im napojeni na systém MP-HOST a méfici viz Zadavatele,

Senzory systému budou instalovany na pripraveny méfici viiz zadavatele.

Dokumentace systému a dokumentace pro obsluhu systému

Soucasti dodavky laserové skenovaci jednotky musi byt min. nasledujici komponenty:

PFepravni box pro ulozeni integrované skenovaci hlavy 1 ks

Kabelaz pro vysokorychlostni pfenosy dat mezi integrovanou skenovaci hlavou | 1 ks
a ridici jednotkou na minimalni rychlosti 10 GigE

Hlavni napajeci kabel systému, ktery bude napojeny do zdroje elektrické 1 ks
energie méficiho vozu

Napojeni panoramatické kamery k fidici jednotce a integrované skenovaci 2 ks
hlavé - kabelové propojeni v délce minimalné 30 m




PPS pulz + pfenos NMEA vét - kabelové pripojeni 1 ks
soucasti dodavky GNSS/INS systému musi byt také nasledujici komponenty: ~

Veskera kabeldz pro vzajemné propojeni jednotky GNSS/INS se systémem 1 sada

integrované skenovaci hlavy, fidici jednotky vcetné pfipojeni vsech

dodavanych digitalnich kamer

Potfebné propojeni - s externim odometrem meéficiho vozu nebo 1 ks

vCetné nezbytného datového konvertoru

synchronizacni jednotky mérficiho vozu MP-Host v délce minimalné 8 m

Systém musi byt dodan plné kalibrovany, soucasti

dodavky musi byt kontrolni

mechanizmy, nebo postupy pro zajisténi spravné funkce systému jako celku na internim

pracovisti Zadavatele

SKOLENI

Na vSechny cCasti systému musi byt realizovano zaskoleni obsluhy v délce trvani minimalné

10 ¢lovékodnd, pro minimalné 4 osoby Zadavatele.

skolem’ bude pokryvat celou problematiku dodavaného systému vcetné jeho administrace.
Skoleni mGzZe byt rozdéleno podle tematickych &asti po dohod& se Zadavatelem,

Skoleni bude realizovano v ¢eském jazyce.

5.PODROBNA TECHNICKA SPECIFIKACE
Diagnosticky systém po inovaci musi jako celek splfnovat minimalni, niZze uvedené a
popsané naroky na konfiguraci, funkénost a vybaveni.

Parametr

pozadovana
hodnota

rychlost méreni

min. 60 km.h-1

Kapacita méreni

15.000 km/rok

denni vykon (najezd zmérenych km)

200 km

sledovany zajmovy prostor od osy pojizdéné koleje na
kazdou stranu

cca 10x10 m

pracovni teploty -10 +40 °C
data v souradnicovém systému koleje (RSS) s pocatkem ano
ve stfedu koleje - viz. obr.c¢.1

meéreni mozné obousmérné (pfi couvani bude dopredny ano
zaznam prebiran z panoramatické kamery na zadnim

Cele)

spolehlivé zachyceni vSech objektl v okoli traté za 98%
béZnych provoznich podminkach a viditelnosti

kontinualni méreni GPK v intervalu 0,25m nebo mensim, ano
Soucasné je méfena ujeta draha a polomér (krivost)

jednoznacna identifikace méreného objektu, tj. zajisténi ano

¢teni popist b&Znych objektl v blizkém okoli trati,
znaceni, popisy Cisla - potreba odecteni informace pfi
béznych pracovnich svételnych podminkach, které
kamery umoznuji na zakladé definovanych technickych
parametri -ohnisko, velikost pixelu, predmétova
vzdalenost objektu a velikost pixelu v této vzdalenosti.
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vidéni objektu a popisu na snimcich, zachyceni pomoci
doprednych kamer (2 x minimalné 12 MPx na prednim
Cele) a panoramatické kamery minimalné 30 MPx (zadni
Celo) pri predpokladaném soubézném snimani by mél
byt objekt vidét ze vSech stran, které kamery umoznuji
na zakladé definovanych technickych parametrl -
ohnisko, velikost pixelu, predmétova vzdalenost objektu
a velikost pixelu v této vzdalenosti.

ano

Tratovy referenéni systém / lokalizace

Pripojeni na SU a
palubni systém PC
MP-Host TUDC (CTD)

Kontrolni a ochranny systém - napajeni (UPS), prach, ano pro vSechny
otresy, vlihkost komponenty
Technologie na jedné Casové bazi ano
Kontrolni mechanizmy zajistujici spravnou funkci ano
technologie pred startem méreni

Generovani seznamu koliznich objektl pro vybranou ¢ast ano

Useku trati

Profilovani (vystup 2D kriticky pricny fez mérenym ano
objektem, format dxf/dgn)

automatické posouzeni prostorové prlichodnosti vadi ano
uZivatelsky uréenému profilu (prdjezdny prirez)

propojeni profilll s obrazovou informaci, GPK, lokalizaci ano

Laserova skenovaci jednotka

omezujici podminky prostredi

ne za: dést, snézeni,
mlha, prach, ne
pfimé slunce na
senzor

rozsah méfeni minimalné od 1,2 m do max dosahu dle ano
frekvence skenerl a odrazivosti terénnich predmétd

vysledna polohova presnost v RSS +40 mm
snimani extrémné tenkych objektl ano
Fotogrammetricky a video systém

meérické kamery s minimalnim rozliSenim 12 MPX a frame ano

rate minimalné 8 frame/sec. Zadavatel stanovuje jako
minimalni pocet 2 kamery, ale pozaduje, aby bylo mozno
pripojit az 6 kamer, plus panoramaticka kamera

Panoramatickd kamera s minimalnim poctem 6 kamer a
rozliSenim 30 MPx

anolx panor. kamera

klima housing vSech kamer

ano - ochrana proti
vodg, prachu,
prehrati, mlzeni

presnost ftgm vyhodnoceni

+40 mm

rychlost méreni a pofizovani dat

0-min.60 km.h-1

omezujici podminky prostredi

dést, snézeni, milha,
prach

expozi¢ni podminky

bézné za denniho
svétla
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Relativni a absolutni souradnicovy systém kolej
v oblouku s pfevysenim

+/Q

T

2
Zai

pocatek absolutniho soufadnicového systému (lezi v pojizdéné hrané neprevyseného kolejnicového

Oa vevennenn
pasu, v koleji bez pfevyseni lezi 0, v pojizdéné hrané levého kolejnicového pasu v pohledu
stoupajiciho staniceni)

Xa, Za ..... 08y absolutniho soufadnicového systému (jsou vzdy vodorovné a svislé) Xai, Zai......

soufadnice v absolutnim soufadnicovém systému,

(o pocatek relativniho soufadnicového systému,
Xy Z iianen osy relativniho soufadnicového systému,
Xiy Zj veenrns soufadnice v relativnim soufadnicovém systému,



| I prevyseni koleje
TK ....... urover temen kolejnic

1) integrovana skenovaci hlava, Fidici jednotka systému, pocitace pro Fizeni sbéru dat a
pro zpracovani internich formatl dat v kancelaiském prostiedi. VSechny dodavané
prostiedky a komponenty musi tvofFit technologickou linku pro potfeby méfeni
prostorové prichodnosti trati a nasledujici nize uvedené pozadavky je Dodavatel povinen
splnit.

Uvedené pozadavky a parametry jsou minimalni.

Integrovana a kalibrovana skenovaci hlava, Fidici jednotka a pocitac
Pofadové N P
v . Pozadované minimalni parametry
oznaceni
1 Provozni rozsah skenovaci hlavy 360° v minimalné 3 vzajemné pootocenych
’ rovindch skenovani
Minimalni pozadovand hustota 6.500 bodt/m2 pfi maximalnim skenovacim
2. vykonu. Hustota je posuzovana ve vzdalenosti 3 m od skenovaci hlavy a pfri
rychlosti 60 km/hod
3 Minimalni pozadovana radkova frekvence skenovaci hlavy 700 fadkl(linek)/sec.
) s moznosti nastaveni radkové frekvence
4. Minimalni poZzadovana pulsni frekvence skenovaci hlavy 2900 kHz
5. Minimalni pozadovany dosah skeneru (pfi 10% odrazivosti cile) 80 m
6 Mé&reni dat prichodnosti trati minimalné& od vzdalenosti 1,2 m od pomysiného
) geometrického stfedu integrované skenovaci hlavy
7. Minimalni pozadovana relativni pfesnost méreni skeneru 5 mm
8. Maximalni vaha skenovaci hlavy instalované na stresni drzak 110 kg
9 Spolehliva funkénost méreni a sbéru dat integrovanou skenovaci hlavou do
' rychlosti 130 km/hod
10. Pozadovana klasifikace skenovaci hlavy pro bezpecnost prace laser class 1 (eye
safe)
11. Minimalni kryti pro praci v prasném a vihkém prostredi IP 65
12 Pozadavek na plnou digitalizaci odrazu laserovych paprski pti skenovani
) s teoreticky neomezenym pocétem odrazl
13. Pozadavek na pfipojeni az 6 ks 12 MPx planarnich kamer
14 Pozadavek na moznost pripojeni minimalné jedné panoramatické (sférické)
) kamery s rozliSenim 30 MPx
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Pozadované moznosti vstupl/vystupl integrované skenovaci hlavy:
- trigger puls
- pfesny Udaj o Casech expozici jednotlivych kamer

15. - zpracovani NMEA dat
- PPS puls
- LAN 1GigE
Napajeni 24 V DC, max 30W
16. Systém pro minimalizaci pfenosu vibraci méficiho vozu na integrovanou
skenovaci hlavu
17. Pozadované teplotni rozpéti pro praci systému v rozsahu -10° az + 40°
18. Systém prostorové teplotni a vlhkostni stabilizace interiéru integrované
skenovaci hlavy
Controlni a fidici jednotka s moznosti pripojeni:
- 1x odometr DMI nebo systém MP-Host, které je umisténo na méricim voze
- 1x NAV RS232 (COM port pro pfipojeni IMU/GNSS RTK, SBAS)
19. - 1x NAV RS232 vystup pro synchronizaci externiho zafizeni
- 1x AUX vystup napajeni (+28 v DC, max 1x odometr DMI nebo systém MP-
Host)
- 1x vstup napajeni 230 V AC max
Primyslovy poéita¢ s monitorem, nebo notebook pro Fizeni sbéru dat nebo
ovladani systému za provozu v méficim voze s garantovanym vykonem pro
fizeni integrované skenovaci hlavy a zpracovani on-fly mérenymi laserovymi a
obrazovymi daty s interface:
- 1x LAN, 1000 Mbit/sec pro pripojeni dalsi vypocetni jednotky
20. - 1x USB 3.0 pro zajisténi pfijmu obrazovych dat panoramatické kamery
s minimalnim rozliSenim 30 Mpx
- 1x display port
- 1x HDMI
- 3 x 2 jednotky pro pFipojeni vyménnych diskd
- 3 x sada 2 ks SSD diskd s minimalni kapacitou 2 x 960 GB
1. - 1x rénzeéek pro pripojeni vyménného externiho SSD disku s kapacitou 2 x 960
GB k prumyslovému pocitaci nebo jinému PC
Propojeni integrované skenovaci hlavy umisténé na stifeSe mériciho vozu s Fidici
22, jednotkou umisténé v kabiné mériciho vozu jednim kabelem s prenosovou
rychlosti minimalné 10 GigE
Zarizeni pro zajisténi zdroje elektrické energie pro chod celého systému v rezimu
23. skenovani v pripadé vypadku hlavniho zdroje elektrického napajeni po dobu
minimalné 15 minut
Integrovand skenovaci hlava bude zajistovat sou¢asné skenovani ve tfech pevné
24 nastavenych kalibrovanych polohach - rovinach. Jedna rovina skenovani bude
) kolmo na smér jizdy, dalsi dvé roviny odklonéné od roviny kolmé na smér jizdy o
maximalné + 40° a - 40°
25 Systém pro zajisténi synchronizace zacatku linky skenovani kazdého skeneru
) integrované skenovaci hlavy vcetné zajisténi synchronizace expozice kamer
26. Adaptér pro pripojeni odometru pro méreni ujeté vzdalenosti
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27.

Stresni drzak pro instalaci integrované skenovaci hlavy na méfici viiz

28.

Vykonny pocitac¢ véetné vhodného operacniho systému pro ukladani
pofizovanych dat a jejich zakladni zpracovani v kancelafri:

- Pamét RAM minimalné 64 GB

- HDD kapacita minimalné 8 TB

- Ctecka vyménnych diskl primyslového pocita¢e umisténého v méficim voze
- 27"’ monitor

Dodavany pocitac pro zpracovani dat musi splfiovat naroky na zajisténi
naroc¢nych vypocetnich operaci souvisejicich se zpracovanim laserovych a
obrazovych dat po skonceni jizdy. Pocitac¢ bude vyuzivan pro pfeneseni
pofizenych dat z vyménnych diskd primyslového pocitae propojeného

s integrovanou skenovaci hlavou a dale pro prvotni zpracovani laserovych a
obrazovych dat a jejich kontrolu integrity a georeferencovani. Data budou dale
pfesunuta na server s datovym ulozistém, ktery neni soucasti dodavky..

Garance funkcénosti pocitacCe jako celku je na strané dodavatele.

Dalsi pozadovana funkcionalita systému

Bude dodan SDK KIT vyuzitelny pro pfipad budouci potfeby vytvoreni vlastniho

29, nebo modifikovaného SW pro fizeni integrované skenovaci hlavy - resp.
jednotek skenerl
30. Vyuziti moznosti ovladani snimkovani kamer v navaznosti na délku casové
prodlevy a délku ujeté vzdalenosti
SW aplikace pro Fizeni sbéru laserovych a obrazovych dat integrované
skenovaci hlavy - min. 1 licence ¢asové a misthé neomezena
- Identifikace komponent, které jsou soucasti mérficiho systému-skenery,
kamery, GNSS/INS,
- Definice komunikace a propojeni,
- Konfigurace méficiho systému,
- Verifikace vzajemné komunikace,
31. - Informace o stavu pfipravenosti k méfeni
- Logovani varovani a hlaseni chyb,
- Kontrola konsistence dat,
- Rizeni sbéru dat,
- Management velkého objemu dat,
- Vizualizace on-line sbiranych dat - laserové body, snimky,
- Podpora operatora pro rychlé rozhodovani.
- Monitoring funkci systému a vytvareni zprav obsahujici informace o ¢innosti
jednotlivych senzorl pro Géely vzdalenych servisnich Gkonl a Ukonl preventivni
prohlidky, popf. identifikace potireby vaznéjsiho technického zasahu.
SW aplikace pro zpracovani raw mérenych laserovych dat integrované
skenovaci hlavy - min. 1 licence ¢asové a misthé neomezena
- Prijem RAW dat pochazejicich z laserového skenovani, GNSS/INS, kamer
32. - Export laserovych dat do formatu LAS

- Moznost obarvovat mraéno laserovych bodd na zdkladé potizenych snimkd

- Zpracovani snimk{ z pFipojenych kamer véetné vypoctu prvkl vnéjsi
orientace

- Moznost provést klasifikaci mracen bodl do jednotlivych uZivatelem
definovanych tf¥id
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Urovnani laserovych dat s vyuZitim vlicovacich bodt

Transformace laserovych bodl do jinych soufadnicovych systém{ (WGS84,
ap.)

Moznost automatického urovnani laserovych dat v mistech vicenasobnych
prijezdl s vyuZitim informaci o vypodtené trajektorii

33.

SW aplikace typu server pro praci s laserovymi daty - import, export,
sprava a poskytovani mracen laserovych bod& — min. 1 licence ¢asové a
mistné neomezena

Zajisténi spravy porizenych laserovych a obrazovych dat v ramci
serverového systému,

moznost zakladni klasifikace dat do zvolenych tfid s moznosti jejich
vizualizace,

propojeni a umoznéni prace soucasné s pofizenymi laserovymi daty a
snimky z planarnich kamer,

moznosti uZivatelské podpory vstupl dat do systému,

podpora spravy, prace a poskytovani ptistupu k laserovym boddm
pristupujicim uZivateldm Zadavatele na vykonny poéita¢ (server) bez
omezeni poctu pristupujicich osob a bez omezeni poctu jader
serveru/serverd,

garantované transformace presného prevodu pofizenych surovych dat do
narodniho soufadnicového systému S-JTSK s celoplo$nou plsobnosti,

velmi pfesné moznosti specifické transformace Uhlovych prvkd vnéjsi
orientace snimk{ do systému S-JTSK,

zajisténi moznosti pristupu, skladovani a prace s velkymi objemy dat v ramci
predpokladaného rozsahu laserovych a obrazovych dat, oCekavany objem
dat jsou radové desitky az stovky TB dat,

umoznéni v ramci serverové aplikace rovnéz moznost kresleni a editace dat
a spravy 3D objektl pfimo na serveru,

okamzita reakce na prostorové dotazy pfistupujicich v kombinaci se
zadanymi atributy,

vyuziti maximalniho poctu na serveru dostupnych procesort a vykonu
serveru pro pozadované vypocty,

autentizace a autorizace pfistupu pro zabezpeceni ulozenych dat,

zajisténi optimalizace dat pfi pozadovaném minimalnim kompresnim poméru
1/3

pozadavek na plné Ceské prostredi a ovladani aplikace

34.

SW aplikace typu client/server pro méfreni, vyhodnocovani a kresbu 3D
objektli — min. licence pro 2 uzivatele, casové a misthé neomezena

Procedura typu client/server pro mé&teni nad mraény bodd a snimky,
vyhodnocovani a kresleni 3D objektd,

zajisténi komplexni prace minimalné dvou uZivateld sou¢asné na predem
instalovanych desktopovych pracovistich v sidle Zadavatele s mraény bodl a
jejich zpracovéani od potizeni az do formy 3D vektorovych objektd (3D
symboly, linie, komplexni polygony),

prace s beze§vym mraénem bodd s moZnosti méFeni polohy a vzdalenosti,
prace s klasifikovanymi tfidami bodd,

podpora centralni a ortogonalni projekce,

zobrazeni potizenych snimkd véetné& panoramatickych,

moznost generovani podélného a pficného profilu,

meéreni podjezdnych vysek,

méreni Sifek objektd,

schopnost Cteni a ukladani operatorem piimo zmérenych dat do prostiedi
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datového skladu na platformé kompatibilni se serverem,

- umoznéni pfipojeni laserovych dat jako bezedvého mraéna bodl z datového
serveru prostrednictvim webové sluzby,

- zobrazeni laserovych Gdajl podle intenzity odrazu, & informace RGB, nebo
podle klasifikovanych trid,

- moZnost zobrazeni potizenych snimk{ pro vybrané misto véetné zabérl
panoramatické kamery,

- podpora poloautomatického sbéru liniovych prvka,

- provazani funkcionality se systémem spravy projektl a trajektorii,

- podpora standardnich datovych CAD format{ véetné formatt (XYZ / TXT),
LAS, DGN, DXF, SHP,

- moznost rychlé volby nebo zmény (pfepinani) 2D/3D zobrazeni pro
vyhodnocovéani prvki prostorové priichodnosti a editaci 3D objektd,

- podpora zobrazeni objektl ve 2D nebo 3D,

- export potizenych snimkd véetné& kompletnich orientanich parametrd,

- poloautomaticka digitalizace liniovych prvkd na zakladé vlastnosti laserovych
bodd s moznosti vstupu operatora

- prostiedi a komunikaci v ¢eském jazyce

Systém musi umozZinovat vzdalené prohliZzeni a zobrazovani pofrizenych,
zpracovanych a vyhodnocenych dat

- pristup uZivatelQ v siti internetu bez omezeni poctu pripojeni
k serveru/serverd pracujiciho bez omezeni poctu jader, poskytujiciho
laserova a obrazova data,

- Pouziti obvyklych webovych prohlize¢l, bez nutnost doinstalace dal$ich

35, obsluznych prvk( webového prohlizece,

- pristup na pofizena laserova, obrazova data a jina data systému s vyuZzitim
b&Znych typl web prohlize¢l s moznosti zobrazeni dat ve standardni podobé
(mapa - pldorys / polohopis)

- zobrazeni v rezimu 3D scény nad laserovymi daty i vektorovymi daty (v
libovolném misté trati, dat) s moznosti interaktivni zmény horizontalniho a
vertikalniho Uhlu pohledu a formou zmény soufadnice pozorovaciho bodu,

- priblizeni nebo oddéleni mista pozorovani,

- komunikace v ¢eském jazyce

SW aplikace pro diagnostiku a dokumentaci priichodnosti trati

Bude mozné optimalizovat analytické a inspekcni ¢innosti pro spolehlivou
identifikaci prichodnosti trati velkého rozsahu a identifikaci zjisténych prekazek
trati a dale bude plnit nasledujici pozadavky Zadavatele:

- licence SW aplikace ¢asové a mistné neomezena

- Poskytovat G¢inné nastroje pro kontrolu prichodnosti trati a automaticky
vytvaret zpravy o jejim stavu pro pracovniky Zadavatele,

- Vyuzivat zdrojové informace pro vypocty priichodnosti a identifikace

36. prekazek, zejména mraéno laserovych bodd, trajektorie pohybu méticiho
vozu zaznamenanych jednotkou GNSS/INS, potizenych snimkd, véetné
informaci, které jsou zaznamenany integrovany do zadznamud méreni
prostiednictvim synchronizacni jednotky mériciho vozu (SU) a systému MP-
Host,

- Data budou uloZena na centralnim serveru s ulozenymi laserovymi,
obrazovymi daty a trajektoriemi

- Data budou automaticky zpracovana tak, aby byly spravné identifikovany
hlavy kolejnic v celém priib&hu vybraného méFeného Useku trati a nelezeny
prekazky, které zasahuji do prijezdného prirezu,

- mista s méné kvalitni identifikaci hlav kolejnic budou pfi zpracovani
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oznacena,

Moznost definovani zékladnich parametr( traté a povolenych toleranci, napt.
rozchod, tolerance rozchodu, prevyseni, maximalni sklon, povolené
poloméry, polet laserovych bodi pro identifikaci prekazky, vyloué¢enych
prostord pro identifikaci prekazky, apod.,

MoZnost vybé&ru dat pro vypocet prichodnosti rovnéz z obecnych souborl
typu LAS, trajektorie, zdznaml snimkd externich kamer a panoramatické
kamery integrovaného skenovaciho systému,

Moznost zadat cilovy souradnicovy systém S_JTSK, do kterého budou data
dodateéné transformovana schvélenou transformaci CUZK,

Zobrazovani vstupnich informaci a barevné znazorfiovani vystupnich
informaci musi byt mozno uzivatelsky definovat,

Moznost definovat ¢asti zadané trati, které maji byt zpracovany,

Moznost definovani davkového zpracovani,

Moznost vizualizace zjist&nych problém ve 3D okné zejména zjisté&nych
prekazek, fezl, konstrukénich objektl v okoli trati, moZznost zapinani
laserovych bod{, zjisténé prekazky, vypocteného prib&hu koleji, vypoctené
osy koleji, troleje, atd.,

Moznost vypoctu cylindrického zobrazeni vybraného Useku staniceni trati,
Moznost definovanych vystupl ve formatech CAD, napf. definovanych sekci
trati se zjisténymi problémy, zjiSténymi poloméry, podélného profilu,
pri¢ného profilu, mapovych kompozic s celkovou situaci trati, staniceni,
polomérd, atd.,

MoZnost generovani digitalnich reportd obsahujicich informace o zji$t&nych
prekazkach,

Propojeni digitaini reportt pies hodnotu staniceni s grafickym prehledem
prekazek,

Vizualizace polohy ptekaZzky/prekazek v ramci profilu prlichodnosti,
MoZnost konverze digitalni reportl do formy MS EXCEL tabulek,

Moznost trasovani prekazet v predem definovaném kroku,

Detekce hlav kolejnic - generovani geometrie priibéhu koleji a trakéniho
vedeni

Je pozadovana automaticka identifikovace prib&hu koleji, vypocet tvaru
hlav kolejnic, vypocet GPK, RSS a osy trati s pozadovanou presnosti
Operatorovi musi byt umoznéno provést kontrolu vypoctu tvaru hlav
kolejnic na testovacim Useku a pripadné definovat korekce pro dalsi vypocty
a zjisténé odchylky,

vSechny zjisténé geometrické prvky trati musi byt mozno integrovat,
editovat, upravovat pomoci grafickych CAD funkci

Operatorska kontrola a inspekce zplisobu identifikace koleje - stanoveni
finalni polohy koleje pro dalsi vypocet

musi umozfovat definovat prostor v mraénu bodd, kde ma byt provedena
identifikace hlav kolejnic interaktivng,

Nastaveni identifikace hlav koleji musi byt umoznéno nad mra¢nem
laserovych bodd,

Na idealni stav identifikovanych hlav kolejnic musi byt umoznéno interaktivni
zobrazeni predem definovaného prijezdného prirezu,

musi umoznovat automaticky identifikovat Useky trati, u nichz je poloha
pribé&hu a tvaru hlavy nejistd nebo je obtizné detekovatelna. Takové
Casti/sekce musi byt oznaceny pro dalsi kontrolu operatorem,

musi automaticky identifikovat rozchod koleji, ktery je mimo stanoveny
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rozsah nebo je identifikovano nekonzistentni prevyseni koleji vzhledem k
predchozim nebo nasledujicim tsekdm trati,

- umoznit ru¢né zménit polohu koleje a opravit, nebo nastavit reseni
zjisténych problémd.

Automatické generovani dokumentd a sestav

- generovani vykres( s rozméry,

- generovani cylindrickych (valcovych) pohledd,

- vytvareni pland koleji s vyznadenim generovanych tezl a souvisejicich
polomé&r{ zakFiveni,

- vytvareni zdznamU s analyzou porudeni prijezdného prifezu a geometrie
koleje.

Rozvinuté valcové pohledy

- Systém musi byt schopen generovat rozvinuté valcové pohledy okoli
pojizdéné koleje (napf. osténi tunelu) ve formé vizualizovaného mracna
bodd, rozvinutého do roviny. Intenzitu odrazu laserového mra¢na bodd nebo
vzdalenost od stiednice koleje, resp. prijezdného priifezu bude mozno
znazornit pomoci barevné skaly,

- Prostrednictvim interaktivniho dialogového okna bude uzivateli umoznéno
snadno analyzovat zajmové misto v poZadovaném staniceni soucasné
v grafické a textové prezentaci souboru se seznamem interferenci
s prijezdnym prirezem. Pfi vybéru odpovidajiciho fadku se automaticky
rovnéZ otevre priény ez mraénem bodd v mist& poruseni prijezdného
prifezu.

Sousedni kolej

- Musi byt mozné analyzovat sousedni kolej (pfi méreni nepojizdénou)
pokrytou dostatecnymi zdrojovymi daty,

- Poloha kolejnic sousedni koleje je vyhodnocovana na zakladé porizeného
mracna laserovych bodd a trajektorie,

- Poloha sousedni koleje miZe byt definovana interaktivné s vyuZitim
omezeného poctu laserovych bodl pii nedostateéném odrazu. Mezilehlé
polohy se vypocitaji linearni interpolaci ve vztahu k trajektorii jizdy,

- musi byt generovany zakladni parametry sousedni koleje: hlavy kolejnic,
jejich pFevyseni, vzdalenost k prekazkam prichodnosti, atd.

V rdmci dodavky bude realizovana integrace dodavané jednotky GNSS/INS s dalSimi komponenty
dodavky, systém bude ovéren na testovaci lokalité stanovené Zadavatelem. Testovaci vzorek
nebude obsahovat rozsahlé méfeni pro potiebu kontrol pfekazek a prichodnosti traté. Soucasti
dodavky budou vSechny komponenty nezbytné pro plnou funkcénost systému jako celku.
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2) GNSS/INS systém (ktery sestava z jedné jednotky inercialni, jednoho kusu GNSS
antény a jednoho kusu GNSS pFijimace a potiebnych ¢asti systému tak, aby byl systém
pIné funkcni).

Uvedené pozadavky a parametry jsou minimalni

Samostatna jednotka GNSS/INS (pFijimag, inercialni jednotka, anténa)

Anténa GNSS plné funkcni s dodavanym pfijimacem GNSS - 1 kus

Poradové v .

.. |Pozadované parametry

oznaceni

1. Dodani inercidlni jednotky bez omezeni dovozu a vyvozu do zemi ITAR a EU
Prace satelitniho pfijmace na bazi minimalné dvou chipsetl. Z divodu
dosazeni maximalni presnosti pozadavek na prijem nebo plnou kompatibilitu
prijmu minimalné nésledujicich typl:

2. GPS (L1 C/A, L2C, L2E, L5), GLONASS (L1 C/A, L2 C/A, L2P, ), BeiDou
(B1/B2), Galileo (L1 BOC, E5A, E5B), QZSS (L1, L2C, L5), SBAS (L1, L5), L-
band OmniSTAR, VBS, HP, XP, G2 a Trimble CenterPoint RTX)

3. Minimalni frekvence zaznamu informaci inercidlni jednotky 200 Hz

4. Pracovni vstupni napdjeni v rozsahu 12 - 25V

5. Minimalni frekvence pofizeni dat GNSS 5 Hz

6. Minimalné 6 vstupl event pulsl z externich zafizeni

7. Generovani synchronizacniho pulsu PPS v sekundové frekvenci

8. MoZnost logovat zdznam do vnitfni paméti, nebo na pamétovou kartu

9 Vypocet korekci signalu GNSS pomoci prijmu informaci z referencnich

’ sitovych stanic
SW aplikace pro vytvoreni zaznamu meéreni v datové strukture
10 odpovidajici pozadavkim na dal&i zpracovéni méFenych dat. Datovéa struktura
) musi integrovat informace ze ZS, MP-Host, qmpID a GNSS/INS jednotky.
Komunikace v ¢eském jazyce.
SW aplikace pro uréeni prvké vné&jsi orientace potizenych snimkd
s vyuzitim prvkd trajektorie. Vypoéty Ghlovych prvkd musi byt mozno

11. konvertovat do S_JTSK s presnosti odpovidajici mérené trajektorii a
pouzivaného systému souradnic. Pripadna komunikace operatora SW pri
vypoctech bude vedena v Ceském jazyce.

12 SW aplikace pro import zavadéciho souboru ze systému méficiho vozu a

’ jeho synchronizacni jednotky MP-Host
SW aplikace pro zajisténi HW a SW pripojeni systému GNSS/INS na

13. externi odometr méFiciho vozu nebo na synchronizacni jednotku MP-Host

meériciho vozu s registraci informace o sméru pohybu a ujeté vzdalenosti
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SW s operatorem v ceském jazyce

v readlnych hodnotach a ve formé& synchronizaénich QMP puls(, komunikace

HW+SW zajisténi synchronizace a zaznamenani pulsd QMP uddvanych

14. T —
MP-Host do jednotky GNSS/INS pro dalsi zpracovani
SW aplikace pro piesny vypocet a urceni trajektorie
15. o ) L , ) ) . .
- aplikace algoritmu pro on-line vypocty analyz kvality trajektorie a jeji
predikce presnosti - jedna licence
SW aplikace pro spravu trajektorii jak na palubé mériciho vozu, tak
vzdalené prostrednictvim web pFistupu
vedeni pfehledu o planovanych a realizovanych projektech a jejich trajektorii
GNSS/INS, vcetné pofizenych laserovych a obrazovych dat,
- zobrazeni zdznam{ v kalendaFi,
- prechod mezi objekty prostifednictvim vazeb mezi projekty a
trajektoriemi,
- moznost vloZeni obecnych dokumentd do aplikace a jejiho propojeni
s objektem,
- moznost vloZeni fotografii, soubord,
16.

- lokalizace informace na mapé,
- priprava tiskovych sestav,
- ovladani v ¢eském jazyce,

omezeni jejich poctu,

- Zajisténi importu a nasledné integrace informaci plynoucich
z vyrovnanych trajektorii drahy pohybu méficiho vozu do SW spravy
projektd,

- Statistické funkce pro sledovani ¢asl pofizeni jednotlivych projektl

s komponentou musi byt pro operatora realizovana v Ceském jazyce.

- pristup k datim na zdkladé pf¥istupovych prav uZivatel( zadavatele bez

véetné evidence ¢ast pldnovanych a realizovanych pfi zpracovani. Prace

Pozadavky na vypocty trajektorie pohybu méficiho vozu - pfesnost dosazenou ve fazi po
realizaci zpracovani signalu v rdmci postprocessingu. Pfedpoklad dosaZeni vysledkd je

vhodna konfigurace satelitl, pouziti dvojice antén pro pfijem signalu GPS

17. Vypadek GNSS signalu po dobu 0 sec - chyba v poloze z::né" nezs
18. Vypadek GNSS signalu po dobu 0 sec - chyba v orientaci - Roll a Pitch S‘ng‘jonei
19. Vypadek GNSS signalu po dobu 0 sec - chyba v orientaci - Heading Egrll‘z’onei
20. Vypadek GNSS signalu po dobu 60 sec - chyba v poloze z:re‘n‘é"’ nez 5
21. Vypadek GNSS signalu po dobu 60 sec - chyba v orientaci - Roll a Pitch Eggiﬂei
22. Vypadek GNSS signalu po dobu 60 sec - chyba v orientaci - Heading ?g:?onei
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3) celni planarni kamery a panoramaticka kamera

Systém musi dovolovat pFipojeni minimalné 6 planarnich kamer umisténych na

integrované skenovaci hlavé nebo v jejim okoli na pfednim cele méficiho vozu a jedné
panoramatické kamery umisténé na zadnim cele mériciho vozu.

Poradové . .

oznadeni Pozadované parametry

1. Minimalni rozliSeni kamer 12 Mpx

2. Minimalni rychlost snimani 8 snimku/sec.

3. Globalni elektronicka zavérka pro snimani obrazu

4. Pozadovany typ senzoru CMOS

5. Zajisténi prenosu pofizeného obrazu prostfednictvim Gigabit Ethernet (GigE)
Objektiv

6. Maximalni ohniskova vzdalenost 5 mm

7. PoZadované zobrazeni v rozsahu miniméalné 80° x 60°

8. Kompatibilni s dodavanym télem 12 Mpx digitalni planarni kamery

Panoramaticka kamera

9. Rozsah zachyceného obrazu uzemi minimalné 85% panoramatické sféry
10. Slozeni panoramatu minimalné ze 6 kamer

11. Minimalni rozliSeni panoramatu 30 MPx

12, Maximalni rozmér jednoho pixelu kamery 3,5 pm

13. Nastavitelnost ukladani snimkd v plném rozlideni a hloubce 12 bit.

14. Minimalni frekvence pofizeni je 15 snimki/sec

15. Minimalni pouzité ohnisko jednotlivych kamer 4 mm

16. Maximalni povolena hmotnost 4 kg bez drzaku

17. Datové prenosy realizované minimalné rychlosti srovnatelnou s rychlosti USB 3.1
18. Nastavitelnost rychlosti zavérky vzdalenym pfistupem

19. Nastavitelnost citlivosti vzdalenym pfistupem

20. Moznost doplfiovani zdznamu snimk( GPS informaci

21, Moznost vzdalené vydavat expozi¢ni povely - trigger puls

22, Odesilani informace o realizované expozici ve formé event. puls
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23. Moznost napajeni v kanceldfi 220 V i v méficim voze v rozsahu 12-24 V

Spolecné pozadavky na dodavku kamer

Soudasti dodavky bude kompletni kabeldz pro pfipojeni k integrované skenovaci hlavé

24. a Fidici jednotce
Rizeni systému vSech kamer (planarni i panoramatické) bude pomoci kontrolni
25 jednotky systému a pocitace, vzajemna synchronizace kamer s integrovanou
' skenovaci hlavou, GNSS/INS jednotkou a synchronizacni jednotkou MP-Host méficiho
vozu
26 Drzaky kamer pro upevnéni planarnich a panoramatické kamery — umisténi
' panoramatické kamery bude upiesnéno v pribé&hu instalace
27. Minimalni kryti proti prachu a vihkosti IP 65

Kalibrace systému télo kamery a objektivu pro vSechny kamery v ramci dodavky z
28 vyroby

SDK KIT pro tvorbu nebo Upravu zplsobu ovladdani panoramatické kamer, nastaveni

29. Y .
parametr( sbéru dat a expozi¢nich parametrt
SW Aplikace pro vytvoreni a usporadani struktury porizenych obrazovych dat
30 a popisnych dat méreného Useku dle informaci zavadéciho souboru a MP-Host
’ s jejich naslednym pfifazenim do hlavicky obrazového souboru nebo nazvu adresare
obsahujici obrazova dat. Komunikace se SW v Ceském jazyce - jedna licence
31 Manual a provozni dokumentace na obsluhu systému bude v ¢eském nebo anglickém

jazyce.

6.SOUVISEJICI A DOPLNUJICI INFORMACE A POZADAVKY
Zadavatel pfedpoklada zpracovani nasledujicich odhadovanych objem( dat:

- Predpokladany objem laserovych dat 1200 GB/200 km

- Pfedpokladany objem obrazovych dat 1500 GB/200 km (interval snimkovani max. 5m)
Objem pofizovanych dat se nerovnd objemu dat, ktery bude vznikat bezpecnostnim zalohovanim
dat, jejich kopirovanim, provoznim pribé&Znym zpracovénim atd. Dodavatel musi vzit v Gvahu
priblizné pocty dat tak, aby zajistil jejich SW zpracovani v ramci dodavané funkcnosti systému pfi
uvedeni systému do provozu. Zadavatel na zakladé ovérovacich a akceptacnich zkousek SW reseni
bude nasledné optimalizovat sva pracovisté pro zpracovani dat vCetné zajisténi odpovidajiciho HW
vybaveni jako hromadné ulozisté porizenych laserovych a obrazovych dat.

7. MP-HOST - TECHNICKY POPIS

MP-Host je pracovni operatorska stanice pro ovladani a vizualizaci vlakového méFeni v redlném
Case Zzakladni vlastnosti:

*  MP-Host vytvafi béhem méreni aktualni trasovou lokaliza¢ni informaci (tj. popis trasového
Useku spolec¢né s jeho kilometrickou a GNSS pozici). Trasova lokalizacni informace je
vytvarena s pomoci zavadéciho souboru ZS a trasového sitového informacniho souboru SIS
(viz dale) na zakladé pribézného odmérovani ujeté vzdalenosti pripojenym odometrem a
sledovani aktudlni polohy pomoci pfijimace GNSS.
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Cilova stfedni chyba lokalizace mensi nez 2m.
VytvoFena trasova informace je pfifazovana k mé&Fenym dattim.

Zdroje trasové informace, jeji vytvareni béhem méfreni a jeji nasledné zpracovani
jsou spolec¢né vSem méFicim voziim SZDC. Pouzivanim MP-Host je zajisténo i
jednotné operatorské ovladani na vSsech méricich vozech.

MP-Host pocita korekce pozice v trase podle postaveni vozu (vpred, vzad) pfi méreni.
vv. 7 v ’ v . 7 v ’ O v ’, 7 v
Mérici bod (napr. snimacC optického zarizeni) muze mit rozdilnou polohu na voze nez jeho

referencni lokalizacni bod (napf. anténa GNSS).

Detekuje polohy stfed( ptidrznic pomoci pfipojenych LED sensorll a polohy magnetickych
senzord.

PFipojuje pozice detekovanych stiedl pFidrznic a objektd (mosty, prejezdy) ru¢né zadanych
operatorem k vytvarené trasové informaci.

Umoznuje operatorovi rucni korekce trasové informace a polohy.

Vysila aktudlni trasovou informaci v redlném ¢ase pripojenym méficim systémim pomoci
sériovych linek a/nebo vozové LAN.

Trasovad informace je zakladem pro uklddani vSech typl méfenych dat do centrdlnich
databéazi SzZDC.

Data ze vSech méficich systémQ pracujicich na voze jsou synchronizovdna pomoci
poradového Cisla ¢tvrtmetrového pulsu pocitaného od startu méfici jizdy.

MP-Host je Pre-emptive multithreaded realtime konzolova aplikace pro Windows (XP a
pozd€jsi) napsana v Microsoft C++ s pouzitim pouze standardnich knihoven. Specialni
pozadavky pro jednotlivé méFici systémy jsou vzdy feseny na Urovni zdrojového kdédu MP-
Host.

MP-Host je optimalizovan pro rychlost a pro moznost soubézného béhu dalsich aplikaci.

Soucasti vlakového mériciho systému pripojené k MP-Host PC:

Synchronizacni jednotka SU:
o Zpracovava pulsy z pfipojeného odometru (enkodéru, cidla IRC).
o Poskytuje zakladni ¢tvrtmetrové drahové pulsy QMP a smérovy signal DF pro MP-
Host a pocitace instalovanych méficich systémd.

o Poskytuje pfimé vystupy odometru a uzivatelské pulsy (napf. 5 mm)
o Slouzi k propojeni dal$ich fidicich signali s optickym oddé&lenim.
Detektory pFidrznic (odrazové sensory LED) pfipojené pfimo k opticky oddé&lenym vstupdm
MP-Host
GNSS prijimac
Pripojené méfici systémy
o PFijimaji z MP-Host aktualni trasovou informaci v redlném case.
o0 Mohou poskytovat pro MP-Host mérena data v dohodnutém formatu. MP-Host
takova data uklada spole¢né s trasovou informaci do tzv. DM-soubord.
SW HOP cte pfi méfeni trasovou informaci MP-Host a zobrazuje aktualni pozici na digitalni
mapée.
Dalsi pripojend PC pro vizualizaci a/nebo hodnoceni mérenych dat a tisk vysledkd on-line.

Zdroje trasové informace pro MP-
Host Zavadéci soubor ZS:
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Popisuje planovanou trasovou linii jednoho méfeni v Citelném textovém formatu.

Obsahuje jména a koédy trasovych Usek(, trasovych abnormalit a rychlostnich pasem, vée s
lokalizaci. Trasovy sitovy informaéni soubor SIS:

Obsahuje data vytvofend z databdze popisu tratové sité¢ (SZDC Pasport) a je
optimalizovany pro zpracovavani v redlném case.
Obsahuje popisy “dllezitych tratovych bodl ”

o Hraniéni body Usekd nebo rychlostnich pasem se jménem, polohou a rychlostnim
pasmem

o Body vyhybek s orientaci, polohou a GNSS soufadnicemi jejich srdcovek



o GNSS soufadnice vdech “hektometrovych” tratovych bodd (napf. se stani¢enim
123.400)

Zakladni koncepty Feseni SZDC pro snimani a zpracovani dat z mé¥icich voz

« Pasport je evidencni databéze kolejovych soucasti pokryvajici celou sit trati SZDC.
¢ M12 je databaze popis{ trasovych Usek{ rozsifujici Pasport.

* Databaze DPM doplnuje k Pasport a M12 soufadnice GNSS.

* SIS je odvozen z DPM pro pouziti v MP-Host v redlném case.

* Zavadéci soubory ZS jsou vytvareny z Pasportu a M12. Zavadéci soubor popisuje
planovanou méfici jizdu pro jeden den.

* MP-Host instalovany na méficim voze vytvari trasovou informaci pro mérena data a
zéroven ji uklada do vlastnich DM-soubord.

8.PODPORA A SERVISNI SLUZBY

Soucasti pInéni je rovnéz zajisténi servisu a podpory dodaného inovovaného diagnostického

systému. Ucelem podpory a servisu je zajiSténi provozuschopného stavu na takové urovni, aby
P ’ o

systém trvale dosahoval zadanych parametru.

HW d&ast
Preventivni on-site prohlidka bude provadéna min. 1x ro¢né a bude obsahovat minimalné tyto
ukony:

- kontrola poskozeni veskerych soucasti systému,

- kontrola hybnosti ¢i ztuhlosti systému;

- &isténi laserovych skener(;

- kontrola a ¢&igténi vétrakd a chladict;

- kontrola koroze konektorl a ostatnich soucasti systému;

- kontrola opotiebeni kabell;

- kontrola spravné funkcnosti UPS;

- kontrola, &isténi, ptipadné vyména instalovanych filtrd;

- kontrola tésnéni.
Tyto prace musi byt provadény v terminech po dohodé se Zadavatelem tak, aby nenarusily bézny
provoz. Typicky se jednd o zimni obdobi, kdy z klimatickych divod{, zejména snéhové pokryvky a
namrazy, nebude mozno systém vyuzivat pro zamyslené prace méfeni a kontroly prekazek. Tyto
prace musi byt mozné uskutecnit v libovolném misté na Gzemi CR, které urci Zadavatel, pficemz
zajisténi odpovidajici techniky pro sejmuti méfici techniky (jefab apod.) z méficiho vozu, do mista
vhodného pro realizaci preventivni on-site prohlidky a misto pro jeji realizaci, poskytne Zadavatel.
Soucasti téchto rocCnich preventivnich praci je rovnéz poskytnuti bézného spotifebniho materialu
nezbytného pro tyto Ukony (napf. konektory, kabeldz, filtry, tésnéni, technické Ccistici a mazaci
prostfedky, apod.).

V pripadé zjisténi zavady nebo poruchy pri preventivni ro¢ni prohlidce, jejiz odstranéni bude nad
rdmec béznych Udrzbovych Ukonl dle predchoziho odstavce uvedenyeh—vprediereném—plany
pFeveﬁﬂvm—uészy— bude tato resena s Dodavatelem samostatné. K tomuto Ucelu Dodavatel doda
navrh Ihdty pro odstranéni poruchy hlavnich kritickych komponent systému a soupis té&chto
hlavnich komponent systému a nejedna-li se o vadu zarucni, také jejich ocenéni (v pfipadé, ze se
jedna zcela nebo z ¢asti o plnéni dle ¢l. 2.5 Smlouvy, pouziji se pro ocenéni jednotkové ceny dle
prilohy ¢. 2 Smlouvy, Rd&mcovy cenik).

V pripadé, Zze poruchu nebude mozno odstranit na misté provadéné rocni, preventivni on-site
prohlidky, zajisti Dodavatel odstranéni zavady v misté k tomu vhodném, tj. ve vyrobnim zavodé.
Dopravu Dodavatelem uréenych dilG do vyrobniho zdvodu a zpét zajisti Zadavatel.

SW cast
Zadavatel pozaduje po celou dobu Zivotnosti systému podporu a servis Dodavatele, ktery zajisti

bezpecnych chod vSsech SW komponent systému, jejich aktudlnost a umozni Zadavateli jejich
maximalni vyuziti. Tyto dkony budou realizovany v ¢eském jazyce.
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Pro Ucely zajisténi podpory a servisnich sluzeb budou definovany kontakty Dodavatele (telefony, e-
maily) kde budou pfijimany pozadavky Zadavatele, pficemz Dodavatel musi na tyto pozadavky
reagovat nejpozdéji do 72 hodin ode dne telefonického sdéleni/doruceni pozadavku. Vyfizovani
pozadavk( Zadavatele je Dodavatel povinen poskytovat v rozsahu 3 hodin tydné&, 52 tydn( roéné.
Zadavatel mize tento tydenni limit prekrocit do vy&erpani roéniho objemu hodin. Pfi prekrodeni
celkového poctu hodin v daném roce (156 hod.) je Zadavatel opravnén objednat dalsi podporu za
nabidkovou cenu dle pfilohy ¢. 2 Smlouvy, Ramcovy cenik. Vycerpané hodiny podpory se budou
evidovat v deniku k tomu uréeném.

9.ROZVOJ

Pro zajisténi naslednych optimalizaci, Uprav a zmén Systému v zavislosti na vyvoji prostfedi na
strané Zadavatele a jejich implementace do prostfedi Zadavatele, je Dodavatel povinen poskytovat
konfigura¢ni a implementacni prace. Tyto prace je Dodavatel povinen poskytovat na vyzadani
Zadavatele ve predpokladaném rozsahu:

1.-3. rok 600hod/rok
4.-5. rok 400hod/rok
6.-7. rok 200hod/rok

Tyto Ukony budou realizovany v Ceském jazyce. K tomuto UcCelu budou definovany kontakty
Dodavatele (telefony, e-maily) kde budou pfijimany pozadavky Zadavatele. Na pozadavek
Zadavatele je Dodavatel povinen zaslat Zadavateli pisemné Potvrzeni o pfijeti poZadavku s
identifikaci pfedmétu pozadavku, odhadovanym rozsahem praci a terminem provedeni praci.
Dodavatel provede prace po schvaleni Potvrzeni Zadavatelem, nedohodnou-li se Smluvni strany
v konkrétnim pFipadé jinak. Zadavatel je povinen schvalit Potvrzeni ve Ih{té do 10 pracovnich dnu
od doruceni pozadavku Zadavateli, v opacném pfipadé se ma za to, Ze Potvrzeni nebylo schvaleno.
Vycerpané hodiny Rozvoje se budou evidovat v deniku k tomu uréeném.
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