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1. Popis mé¥idla

1.1 Princip ¢innosti

Silnini rychlomér je uren k méfeni primé&mé rychlosti vozidel, kterd projedou piredem
vymezenym méficim dsekem na vozovce. Cinnost rychloméru Je zaloZena na definici rychlosti, jehoz
podstatou je méfeni doby priijezdu motorového vozidla méFicim tsekem vozovky, ktery ma vyméfenou
minimaln{ délku. Rychlom&r pak vypoéte primémou rychlost vozidla v Jjako podil délky méficiho viseku
As k zméfené dobg prijezdu At podle vztahu (1):

As
V_A_t 1)

Principiélni blokové schéma rychloméru je na obr. 1.

Doba prijezdu mé&feného vozidla At méficim tsekem vozovky As se vypolita jako rozdil asu
vjezdu tohoto vozidla do méficiho Giseku a &asu jeho vyjezdu z tohoto useku. Ze snimki, potizenych
elektronickymi kamerami KJ, které snimaji zadatek a konec méficiho useku, se pomoci jednotky
synchronizace ¢asu vytvofi ve vyhodnocovacim serveru tzv. referenéni snimky. VyuZiva se pfi tom
videodetekéni pogitalovy program ,,Videodetektor®, ktery doby vjezdu a vyjezdu automaticky urdi a
pfifadi na jednotlivé snimky.

Pro dosaZeni udané pfesnosti rychloméru p¥i maximalni rychlosti méfenych vozidel, musi mit
mefici usek vozovky urditou minimélni délku. Spravnost méteni doby priijezdu je zajisténa Easovou
synchronizaci rychloméru druzicovym systémem GPS.
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Obr. 1: Blokové schéma rychloméru
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Vypodtené primérna rychlost vozidla je spolu s ndzvem mista mé&feni, datem m¢éfeni, Casem vyjezdu
vozidla z méficiho tseku, identifikaci jizdniho pruhu, maximalni povolenou rychlosti, délkou mé¥iciho
iseku a dobou prijjezdu méficim tsekem, zobrazena na referenénim snimku, pofizeném pfi vyjezdu
vozidla z méFiciho seku.

Systém rychloméru pracuje zcela automaticky, pouze tyto tfi nésledujici parametry méfen{ lze
dalkové ovladat a nastavovat:

- zapnuti/vypnuti mé&feni,
- nastaveni aktudlni maximalni povolené rychlosti,
- hodnoty rychlosti klasifikované jako prestupek.

Vlastni méfeni prim&rné rychlosti viak probiha zcela bezobsluzné a nelze jej ovladacimi prvky
nikterak ovlivnit. Jeho spravnost je zarudena tim, e vzdalenost mé&¥icich mist (délka méficiho tseku) je
zméfena s vyZadovanou piesnosti a oba snimky jsou opatieny Sasovymi znatkami z Easové zakladny
pfijimané druZicovym GPS systémem.

Pouzitim elektronickych kamer pro detekci vozidla na zagatku a na konci méficiho tseku je také
zarudeno, Ze rychlom&r je pasivni, nevysila 4dné signaly a je tedy prakticky nemoZné jeho pouZiti
pfedem detekovat a jeho &innost ovliviiovat b&znymi technickymi prostiedky.

Konstrukce a prostorové umisténi jednotlivych &asti rychloméru Jje navrZeno tak, aby byla vidy
zméiena minimalni primérna rychlost daného vozidla. Technickymi prostfedky a po¢itadovym
zpracovanim jsou vytvofeny takové podminky, Ze nemiiZe dojit k poskozeni fidice, tim, Ze by byla
naméfena primérna rychlost vy3si, nez kterou ve skuteénosti jel. Konstrukce systému, vnitini logika
méficiho procesu a ochranna opatieni také zajistuji, ze pokud je rychlomér pouZit v souladu s provozni
dokumentaci, nemiiZe byt indikovan4 rychlost p¥ifazena jinému vozidu. Rychlomér téZ zrusi vysledek
méfeni, pokud nelze vozidlo jednoznaéné identifikovat na zakladé jeho registraéni znatky RZ (d¥ive
statni pozndvaci znatka SPZ), nebot’ registra&ni znadka RZ je povaZovana za jediny pritkazny
identifika¢ni prvek vozidla.

Rychlomér je konstruovan pro trvalé pouivani v kteroukoli roéni dobu. Pro pfipad sniZené
viditelnosti miiZe byt vybaven na za&4tku i na konci mé&ficiho tseku osvétlovaci Jjednotkou.

Podrobny popis principu &innosti rychlomé&ru:
1.2 Mé¥ici asek

Meéfici usek As je definovan pomoci dvou pevné stanovenych referen&nich mist s; a 52, ktera jsou na
vozovee v urité konstantni vzdalenosti od sebe a jsou vyznagena bilou p¥iénou &rou na vozovce.

ProdlouZeni drahy vozidla zpiisobené ptejizdénim mezi jizdnimi pruhy ¢i zpiisobené objizdénim
pfekazek na vozovce, neni nutné uvazovat. V téchto p¥ipadech bude zmétena vzdy nizsi primérna
rychlost vozidla a nemiZe dojit k poskozeni Fidige.

Pro bezkonfliktni prokazovéni prestupki jsou pro zietelnou identifikaci za&4tku a konce méficiho
seku referenéni mista opatfena vodorovnym dopravnim znagenim — pfi¢nymi ¢4rami na vozovce (viz
obr.2a, obr. 2b) o Sifce 125 mm. Jako vztazné body méficiho tseku As se uvazuji osy téchto &ar.

4
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Obr. 2a: Vyznadeni referenéniho mista na vozovce — varianta A
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Obr. 2b: Vyznadeni referenéniho mista na vozovce — varianta B

1.3 Umisténi kamer

Referenéni misto s: resp. s, a jeho okoli je sledovano pomoci kamerové jednotky KJ1 resp. KJ2.
Kamery jsou zpravidla umistény nad vozovkou (viz obr. 3). Vyska umisténi kamer a vzdalenost kamer
od referen¢nich mist se voli tak, aby na snimcich sejmutych kamerami bylo zfeteln& vidét jak vozidlo,
tak i referenéni misto a byla téZ zaji§téna dobré &itelnost registraéni znacky vozidla RZ. OkamZziky
zalitku a konce méfeni doby prijezdu jsou dany zji¥ténim pfitomnosti vozidla v jistém okoli
referen¢nich mist — v tzv. toleranénim poli s

Vs

Obr. 3: Schéma umisténi kamer

Vyska umisténi kamer a jejich vzdalenost od referenéni &ary je déna konstrukéni monosti a
mistnimi podminkami pfislusnych lokalit. Z hlediska dobré &itelnosti RZ Je tfeba umistit kamery tak, aby
nedochézelo ke zkresleni znaki RZ vlivem thhi pohledu jak v horizontilni, tak vertikilni roviné.
Zkreslené znaky RZ v8ak nemohou ovlivnit vlastni méteni rychlosti a tim poskodit fidige, nebot’ zafizeni
nebude detekovat vozidla s neitelnou RZ a proto také nebude méfit jejich rychlost.

Pfi instalaci kamerovych jednotek je tfeba zajistit, aby KJ2 byla umisténa v prostoru vymezeném
poloptimkami p resp. q vedenymi ze zad4tku resp. konce toleranéniho pole si1 pod tthlem a. Uhel a je
dan vyskou vk ve které je misténa kamerova jednotka KJ1 a jeji vzdélenosti sky od referenéniho mista
S1.

1.4 Méfeni doby priijezdu

Doba prijezdu vozidla At méficim Gisekem se ur&i z rozdilu &ast to-t; (Casovych znalek) dvou
referen¢nich snimki téhoZ vozidla pofizenych na zaatku s, (v Sase t1) a na konci s; méficiho useku (v

Gase tp). o0Rigy
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1.5 Detekce vozidla

Zjisténi piitomnosti vozidla v referenénim snimku se nazyva videodetekce a funguje tak, %e se
v referenénich snimcich hled4 jednozna&ny identifikaéni znak vozidla — registraéni znatka vozidla RZ
automatickou analyzou t&chto snimkd pomoci pogitadového programu ,,Videodetektor*. Videodetektory
Jsou implementovany pomoci algoritmi po&itadového vidéni a umglé inteligence.

1.6 Casové znacky

V okamZiku detekce vozidla v referenénich mistech jsou referenénim snimkim pfifazeny Casové
znalky, které jsou generovany pomoci druzicového systému GPS (Global Positioning System). Casové
znalky udavaji redlny &as (datum, hodina, minuta, sekunda, milisekunda), kdy doslo k detekci vozidla
dle Easového pasma platného v misté instalace rychloméru (napt. CET pro CR).

1.7 ZtotoZnéni vozidla na vjezdu a vyjezdu z mé¥iciho tseku

Pro potieby stanoveni doby prijjezdu vozidla méficim usekem je tieba Jjednoznaéné uréit, 7e jak na
vjezdu, tak na vyjezdu z méficiho tiseku bylo mé&¥eno stejné vozidlo. Vozidlo se porovnava na zikladé
registratni znatky RZ1 resp. RZ2 poftizené v referenénich mistech s; resp. ;. Uvedeny test se nazyvé
ztotoznénim a je realizovan opét pomoci algoritmii po&itatového vidéni a um&lé inteligence. Ztotoznéni
se provadi se viemi referenénimi snimky potizenymi v referenénim misté s; s referenénimi snimky
Z mista s,.

Ztotoznéni je tfeba provadst téZ v ptipadé, e je rychlomér instalovan na vice ne jednom jizdnim
pruhu, kdy je tfeba kiiZzové kontrolovat RZ vsech vozidel na vyjezdu s vozidly na vjezdu do méficiho
useku. Plati, Ze pokud fidi¢ pfejede zjednoho jizdniho pruhu do druhého, bude mu vzdy naméfena
stfedni rychlost niz3i, nez kterou ve skute&nosti jel a tedy nemize byt poskozen.

1.8 Nastaveni parametri rychloméru

U rychloméru Ize pfed m&fenim rychlosti nastavit jednak maximéalni povolenou rychlost jizdy Vmax
v referentnim Gseku a déle pak tolerovanou hodnotu p¥ekrogeni rychlosti v, ktera uréuje, kdy se bude
zméfend stfedni rychlost vozidla povaZovat za prestupek a bude tedy rychlomérem generovan vystupni
(prestupkovy) dokument.

1.9 Nastaveni maximdlni povolené rychlosti

Maximélni povolena rychlost jizdy vmax je ddna dopravnim znaCenim, které musi byt platné v celém
méficim useku. V n&kterych dopravnich situacich byva viak vhodné, aby hodnota maximélni povolené
rychlosti byla operativné zménéna (napf. pfi nehod® sniZena). Rychlomér umoZiiuje proto provést
pfepnut{ aktulni vmx na jednu z maximalng patnécti pfedem nastavenych hodnot (napt. 30 km.h!,
50 km.h', 70 km.h)).

Hodnotu maximélni povolené rychlosti jizdy vmsx miiZe nastavovat uZivatel z pocitate PC pomoci
programu ,,Termindl“. Dédle je moZno automaticky piepinat mezi jednotlivymi pfednastavenymi
hodnotami maximalni povolené rychlosti jizdy Vimax pomoci ovladacich vstupl rychlom&ru - napt. z
fidiciho systému dopravy, ktery téZ nastavuje proménné dopravni znadeni omezujici rychlost v daném
useku. Pi pfepnuti nastavené maximalni rychlosti se automaticky zneplatni viechna probihajici mé&feni.

1.10 Tolerovana hodnota piekroéeni rychlosti

Tolerovand hodnota ptekrogeni rychlosti v piedstavuje hodnotu, kterd se pficitd k aktudlni
nastaven¢ maximalni povolené rychlosti vmx a urduje, za jakych podminek se bude zméfend primérna
rychlost vozidla v rychloméru archivovat jako prestupek nasledovng:

V> Vo Y, @ P

A dale plati: {
v, =20 ?3) !

AR
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Napi. pokud je aktudlni vms=70 km.h' a v4=30 km.h?, potom se budou na zdznamové médium
rychloméru archivovat referentni snimky vozidel, dokumentujici pfestupky piekroeni maximalni
povolené rychlosti pouze pokud bude naméfena priim&ma rychlost v>100 km.h"!. Hodnotu vi maZe
uZivatel nastavovat z poitate PC pomoci programu ,, Terminal“.

1.11 Vystupni (pi‘estupkové) dokumenty

Dokladem o prestupku piekrofeni maximalni povolené rychlosti jsou dva elektronicky podepsané
referentni snimky RF1 a RF2, pokud je z nich zfejmé, %e naméfena rychlost splituje podminku danou
vztahem 2 a snimky jsou doplnény o udaje potfebné k prokazani pfestupku. Vzhled ti§t&né podoby
pfestupkového dokumentu je patrny z obrazku ¢&. 4.

Vystupni dokumenty se archivuji na zdznamové médium rychloméru a jejich sbér se provadi
z pracovisté ,, Terminal“ - po&ita¢ PC s programem ,, Terminal®.

Vystupni dokumenty jsou dale, pfi tzv. pfestupkovém ftizeni, kontrolovany Skolenym operatorem na
pracovisti ,,Prohlizecka“ — pogita& PC s programem ,,ProhliZeka.

Vlastnik (provozovatel): XXXXXXXXXX RZ: 1B2 4946
Zd iZe byt vloZe: Etleny vyle:
XXXXXXXXXX ~ Tovami zmatka: Skoda T e ] e s T
Ptestupek™ PFekroteni rychlosti Stfedni rychlost: 93.6 km/h
Datum a &as: 16.6.2004, 10:11:12,527  Max. povolena: 30 kmv/h
Misto: Brmno; Sportovni, smér Boby Centrum, vyjezd, pruh &. 1

Obr. 4: Vzhled vystupniho (pfestupkového) dokumentu (obliteje dodateéné upraveny)
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1.12 Referenéni snimek vozidla p¥i vjezdu do méFiciho viseku

Referencni snimek RF1 na vjezdu do méficiho tiseku je opatien Casovym razitkem, identifikaci a
nazvem referen¢niho mista s, ve kterém byl pofizen (viz obr. 5).

Registracni
znacka RZ1

Identifikace refe-
ren¢niho mista s;

" =l = , Zkratka ndzvu
Casova znatka , referenéniho
(Cas. razitko) - mista
Nazev referen- k Jizdni pruh

¢iho mista s; ~—

Obr. 5: Referen¢ni snimek vozidla pii viezdu do méficiho iseku

e s

1.13 Referené¢ni snimek vozidla p¥i vyjezdu z mé¥iciho useku

Referen¢ni snimek RF2 na vyjezdu z méficiho tiseku (viz obr. 6) obsahuje tyto daje: Casové
razitko, identifikace a nazev referenéniho mista s, ,délka méficiho tiseku As, doba pritjezdu At, poradové
¢islo dokumentu, vyrobni &islo rychloméru, aktuding nastaveny limit maximélni povolené rychlosti Vimax
a naméfena primérna rychlost vozidla Viax.

)

Registra¢ni
znacka RZ2
- Zméfena
Identifikace refe- hlost v
N f chlos
renéniho mista s, Ty
. Y Max. povoleni
Poradové &islo chlr:)s s
dokumentu AL ——
. s Délka
Vyrobni islo .
rychloméru méficiho
~ tUseku As
Typ rychloméru Y
4101102 527'SB:8C-01 | Doba prijezdu
imér BobyiCanmtium, wiezd prub &1 At
Casova znadka
N , Nézev referenéniho {zdni pruh
(&as. razitko) ; Jizdni p
mista s>
Obr. 6: Referenéni snimek vozidla pti vyjezdu z mé¥iciho tseku I
/“’D\bg .y y‘
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1.14 Toleranéni pole

Mgiené vozidlo je tfeba teoreticky detekovat v okamziku, kdy se RZ vozidla objevi pfesné nad
referenénim mistem, v tomto p¥ipad§ by chyby méfeni rychlosti byly nulové. Vzhledem k tomu, Ze se
rychlost méfi na delsim méFicim useku, lze pfipustit moznost, aby detekce vozidla mohla nastat i v jisté
vzdalenosti od referenéniho mista, v tzv. toleran&nim poli, které obklopuje referenéni misto.

Toleran¢ni pole se vyzna¢i bud’ permanentné na vozovce vodorovnym dopravnim zna¢enim
(pfi¢nymi Earami na vozovce) anebo virtualng (smy&kou vyznadenou v referenénich snimcich).

Virtualni smy¢ky (VS) se nastavuji v kalibraénim reZimu rychloméru. Nastaveni VS se provede tak,
Ze se na vozovce vyznadi oblast, ve které miiZe byt vozidlo detekovano a v kalibradnim reZimu programu
»Videodetektor* se tato oblast oznagi jako virtualni smy¢ka (viz obr. 7). Uvedenou kalibraéni proceduru

Je tfeba provést v obou referenénich mistech s a s, stejné. Pro maximalni $itku virtualni smycky S, kde
Je zaru€ena chyba mensi nez 3% z méfené hodnoty, plati vztah

St [m] = (3-As/100) - 0,374 @)

kde As je délka méFiciho useku v metrech.

Virtudlni smy¢ky jsou soudésti pestupkovych dokumenti, nejsou viak kopirovany do referenénich
snimki. Diévodem je nepfipustnost zakryti n&kterych dilezitych &asti vozidla témito smyckami. VS se
automaticky zobrazuji pro kontrolu operétorem pfi pfestupkovém Fizeni a na pracovisti ,,ProhliZzecka®.

V piipadé, Ze je moZno vyznadit toleranéni pole na vozovce permanentnd vodorovnym dopravnim
znaCenim, neni tfeba virtudlni smy&ky nastavovat. Vyznageni toleran&niho pole se provede tak, Ze se na
vozovece vyméfi oblast, ve které miZze byt vozidlo detekovdno a na vozovku se nakresli pficné Cary.
Uvedenou proceduru je tfeba provést v obou referenénich mistech s; a s, stejné.

Virtuélni |
smycka

Osa virtualni
smycky ~

Identifikace

referenéniho L.

mista (¢4ra na
VOzZovce)

Obr. 7: Virtualni smy¢ka videodetektoru

1.15 Automatické nastavovani maximalni povolené rychlosti

Rychlom&r umoZiuje automatické nastavovani maximélni povolené rychlosti (dale jen MPR) rychloméru
zavislé na aktualni denni dobg. Napk. pro obdobi od 5:00 a% do 23:00 hodin lze nastavit MPR v tiseku na V; =

50 km.h"" a pro obdobi od 23:00 az do 5:00 hodin rychlost V= 70 km.h". K zabran&ni nastaveni Spatnémax.
& wmm

7
&8

povolené rychlosti v obdobi pfepnuti hodnot Vi a V, se pouziva nasledujici postup: N I ‘

1
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piifazena hodnota max. povolené rychlosti odpovidajici

Casu T\. Pfi vyjezdu téhoZ vozidla z tseku je vozidlu p¥ifazena hodnota max. povolené rychlosti v Ease
vyjezdu T>. Vysledna hodnota Vo je potom vyjadtena vztahem Vo= max(V1, V). Tedy pokud se v pribéhu

jizdy vozidla v méficim Gseku zm&ni MPR v daném useku, tak se jako referen

obou (vjezd/vyjezd) hodnot.

2. ZaKkladni metrologické charakteristiky
Rozsah méfeni primérné rychlosti:

Maximdlni chyby méFeni primérné rychlosti:

do 100 km.h!
nad 100 km.h!

Minimdini délka mée¥iciho vseku:
Maximdint délka méFiciho iseku:

Rozsah provoznich teplot okolniho prostiedi:

Pocet méfenych jizdnich pruhii:
Orientace kamer vzhledem ke sméru jizdy
méfeného vozidla:

Varianta A

Varianta B

Verze pocitacovych programii:

UnicamVELOCITY verze 3.0
UnicamClient 1.06
UnicamPen 4.33

UnicamMATCHER verze 1.10, 1.12

UnicamVIOLATOR verze 1.05, 1.11
UnicamPEN verze 4.43 , 4.57

Varianta Unicam VELOCITY3
UnicamDETECTOR?2 verze 3.02
UnicamMATCHER verze 1.37
Unicam COMMUNIC verze 1.27
UnicamPEN verze 5.09

¢ni hodnota MPR vezme vy3si z

1 km.h? a7 250 km.h™!

+ 3 km.h!
+3%

100 m

10 km

kamerova jednotka (-25 aZ +50) °C
venkovni jednotka GPS (-40 az +85) °C
rozvadég (+5 az +40) °C
vyhodnocovaci server (+5 az +40) °C
pracovisté obsluhy (+5 az +40) °C

1 az 16

ob& kamery snimaji p¥ijezd nebo ob& kamery
snimaji odjezd vozidel
jedna kamera snimé piijezd a druhd kamera

snimé odjezd vozidel

UnicamDETECTOR2 verze 1.15, 1.19, 1.22E, 1.28E ,1.55,1.58
,2.00E, 2.02E, 2.16E , 2.20EL
UnicamCOMMUNIC verze 1.22, 1.23

,1.23,1.26

¥ s

}\
nynw
1L
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e  Varianta Unicam VELOCITY3/E
UnicamDETECTOR2 verze 3.02, 5.77
UnicamMATCHER verze 2.46, 3.19
UnicamVIOLATOR verze 1.45.3, 2.34
UnicamPEN verze 5.09, 7.34

Udaje na referencnich snimcich:

Snimek ze zadatku méticiho useku: datum méfeni, &as vjezdu vozidla do méficiho
iseku, ndzev mista méfeni, identifikace jizdniho
pruhu.

Snimek z konce méficiho tseku: primérnd rychlost vozidla [km-h'], maximalni
povolené rychlost [km-h!], délka mé&Ficiho tiseku
[m], doba prijezdu méficim usekem — &asovy
interval (hodina, minuta, sekunda, milisekunda),
oznaceni typu rychloméru: UnicamVelocity,
vyrobni &islo rychloméru, pofadové &islo
dokumentu, datum méfeni, &as vyjezdu vozidla
z méficiho seku, ndzev mista méfeni a
identifikace jizdniho pruhu.

Vystupni (prestupkovy) dokument: dva elektronicky podepsané referenéni snimky
vozidla ze zag4tku a z konce méficiho viseku.

3. Udaje na mé¥idle

Hlavni celky a dily silni¢niho me&fi¢e rychlosti (kamery, rozvadéée, vyhodnocovaci servery s

Jednotkami synchronizace &asu, jednotky GPS) musi nést identifika¢ni Stitky s t€émito udaji:

typ: UnicamVELOCITY3

vyrobni &islo:

vyrobce: CAMEA, spol. s r.0., CR
znacka schvaleni: TCM 162/04 - 4072

4. Ovéreni

Rychlomér se ovéfuje v souladu s metrologickym predpisem CMI &. 812-MP-C215 »Metodicky
postup pifi ovéfovani Gsekovych rychloméri“. Po {isp&$ng vykonanych metrologickych zkouskach se
vystavi ovéfovaci list.

5. Doba platnosti ovéFeni

Doba platnosti ovéfeni je stanovena vyhlaskou Ministerstva primyslu a obchodu.




