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Zafizeni liniového Fizeni dopravy bylo
harmonizovani dopravy, obsahuje nejméné jeden
deteként Fez (8). nejméné jeden ridici fez (8.1),
zpravidla jsou oba druhy fezu v bezprostiedn{
blizkosti, déle obsahuje nejméné jeden dopravni
detektor (10.1) pro detekei dopravniho proudu k
ziskani dopravnich dat, nejméng jeden
meteorologicky detektor (10.2) pro ziskavani
meteorologickych dat a videodohled, pficemz na
portéalu v fidicim fezu (8.1) je uspofadano nejméne
jedno proménné dopravni znadeni (11), pficemz
kazdy #idici fez (8.1) je propojen s vyhodnocovacim
a zobrazovacim zafizenim (9), které pomoci
pfisludnych algoritmi vyhodnoti aktudlni situaci a
zobrazi optimalni symboly na proménném
dopravnim znaceni (11). pti¢emZ systém je ovladan
algoritmy automatického fizeni, automatického fizeni
s potvrzenim, poloautomatického Fizeni nebo
manudlné obsluhou systému. Hlavnim principem
fizeni je prostorové vyhlazeni dat, prognéza dat,
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Zarizeni liniového Fizeni dopravy a jeho postup

Oblast techniky

Vynalez se tyka fizeni dopravy na rychlostnich komunikacich.

Dosavadni stav techniky

Pro fizeni dopravy na rychlostnich komunikacich jsou znamé nejriizn&jsi systémy, které viak
nezpracovavaji kompletni informace ovliviiujici dopravni proud na té€chto komunikacich.

Ve spisu US 5 771 484 je popsan systém zaméfeny na Fizeni dopravy na liniovych komunikacich
dalni¢niho typu pfi nepfiznivych povétrnostnich podminkach, konkrétné mlhy, ktera je
detekovana pomoci dohledomérii. Pri zjisténi snizené viditelnosti jsou Fidi¢i varovani pied
hrozicim rizikem a pomoci proménného dopravniho znaeni je snizovana nejvyss$i dovolené
rychlost v zavislosti na dohlednosti. Popsané feSeni se nevénuje zadnym dal$im moZnostem
fizeni dopravy (napf. v zavislosti na intenzit¢ dopravy, detekci kolon apod.) ani nepopisuje
systém centralniho dispecerského tizeni z fidiciho centra.

Ve spisu US 2010079306 je popsan systém fizeni dopravy v oblasti, tedy systém zaméfeny na
fizeni prijezdu vozidel k¥izovatkami se svételnym signalizaénim zafizenim v méstské zastavbé.
ReSeni ve spisu popsané se nevénuje fizeni dopravy na liniovych komunikacich déalni¢niho typu.

Ve spisu JP 2010009366 je popsan systém uspofadani dopravnich detektorti a zobrazovacich
zatizeni pod€l pozemni komunikace, slouzici ke v&asné detekci kolon a varovani fidi¢h pred
tvofici se kolonou. Déle jsou ve spisu popsany algoritmy predikce a detekce kolon. Ve spisu
nejsou popsany zadné dalsi funkce systému, jako napf. detekce povétrnostnich podminek a
varovani s nimi souvisejici, neni popsan systém napojeni na fidici centrum, moznosti ovladani
systému (automatické, manudlni), vzajemné zavislosti dopravniho znaeni na jednotlivych
zobrazovacich profilech atd. Nejedna se tak o komplexni systém pro fizeni dopravy, ale pouze o
systém pro v€asnou detekci kolon a varovani pred nimi.

Ve spisu JP 2006309735 je obdobné feSeni jako v predchazejicim spisu, které se zabyva
zklidfiovanim, resp. harmonizaci dopravniho proudu, &mz se pfedchazi vzniku dopravnich
kongesci. Ve spisu nejsou popsany zadné dalsi funkce systému, prostorové &i dasové zavislosti
Jednotlivych profild systému, moZnost automatického a manualniho Fizeni cel€ linie apod.

Podstata vynalezu

Cilem liniového fizeni dopravy bylo harmonizovani dopravy, zejména na rychlostnich
komunikacich, pfi¢emz tento systém fidi dopravu nejen z pohledu rychlosti dopravniho proudu,
ale i s ohledem na dalsi vlivy, jako je $patné pocasi, nebo jiné mimoradné stavy na komunikaci z
videodohledu a v3echny tyto strategie jsou integrovany do jednoho komplexniho, modularniho
systému, jehoz podstata spociva v tom, Zze obsahuje Fidici jednotku s uzivatelskym rozhranim,
nejméné jeden detekéni fez, nejméné jeden fidici fez, zpravidla jsou oba druhy fezu v
bezprostredni blizkosti, pfi¢emz na fidicim fezu je na portdlu uspofadino proménné dopravni
znaleni, pficemZ kazdy fidici fez je propojen vyhodnocovacim a zobrazovacim zafizenim pro
vyhodnoceni aktudlni situace a zobrazeni optimalnich symboléi na proménném dopravnim
znaleni, které pomoci pfislusnych algoritmii vyhodnoti aktudlni situaci a zobrazi optimalni
symboly na proménném dopravnim znaceni, dale systém liniového fizeni dopravy obsahuje
nejméné jeden dopravni detektor pro detekei dopravniho proudu za ucelem ziskani dopravnich
dat a nejméné jeden meteorologicky detektor pro ziskavani meteorologickych dat a videodohled.
Systém je ovladan algoritmy automatického Fizeni, automatického fizeni s potvrzenim,
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poloautomatického fizeni nebo obsluhou systému. Hlavnim principem fizeni je prostorové
vyhlazeni dat, prognéza dat, aplikace dynamickych sekvenci a prioritni zobrazeni informaci na
prom&nném dopravnim znadeni. Systém pracuje ve vice reZimech, popsanych dale. Na zaklad¢
dopravnich dat, kter4 jsou shromazd'ovana pomoci dopravnich detektord umisténych v detekénim
fezu a meteorologickych dat z meteorologickych stanic, dale na zdkladé vstupu operatord
systému a na zaklad& stavii okolnich dopravné—telematickych systémii je pomoci aktivace ¢i
deaktivace proménnych dopravnich znadek umisténych na portalu v fidicim fezu fizen dopravni
proud.

Podstatou vynalezu je i postup fizeni dopravy, ktery mé nasledujici kroky:
— pomoci dopravnich detektord, meteorologickych stanic, pomoci videodohledu, vstupem

operatori a okolnich telepatickych zafizeni jsou mé&fena aktualni dopravni, meteorologicka
data a jiné mimoradné stavy na komunikaci

— nasledné se pomoci zndmého matematického modelu — rovnic provede vyhlazeni vykyvi
hodnot fidici veli¢iny a vypoCet progndzy hodnot fidici veliCiny,

— takto upravena data nasledné tvoii vstup detekénich algoritmii automatickych udalosti LRD,
vyhodnocujicich pro kazdy fidici fez vznik nebo zanik vSech udalosti LRD, pficemz seznam
vyhodnocenych (detekovanych) automatickych udélosti LRD pro kazdy detekeni fez je
odeslan do modulu RJ, kde na zakladé prifazené priority je pro kazdy fidici fez vybrana
udalost LRD s nejvyssi prioritou, ktera je kazdé udalosti pfifazena v jeji konfiguraci, pficemz
prostiednictvim modulu RJ nasledné dojde k aktivaci proménnych dopravnich znacek
specifikovanych v konfiguraci udalosti, pfiemz udilosti v rezimu bez potvrzeni jsou
automaticky potvrzené, udalosti v rezimu s potvrzenim operatora systému ¢ekaji na potvrzeni
operatorem a az poté jsou odeslany povely na aktivaci proménného dopravniho znaceni,

— dale je zaddvana operatorem v modulu RJ udalost LRD v poloautomatickém rezimu, ktera
nebyla vyhodnocena z detekovanych dopravnich nebo meteorologickych dat, je do systému
vlozena pouze na zakladé uvahy operatora systému, tato udalost LRD je zatazena do seznamu
udalosti LRD konkrétniho fidiciho fezu s prioritou definovanou v konfiguraci udalosti LRD,
spoledné s automatickymi udalostmi LRD, v poloautomatickém rezimu lze zadat viechny
udalosti, které se vyhodnocuji i v automatickém rezimu a udélosti dalsi, které neni mozné
automaticky detekovat, napt. prace na silnici, zvife na vozovce atd.,

— dale nasleduje moznost rezimu manuélniho ovladani znacek - vkladani udalosti a tedy
ovladani proménného dopravni znageni, jednotlivé proménné dopravni znacky jsou v systému
RJ ovladany piimo ruéné z uzivatelského rozhrani, pri¢emz v tomto manudlnim reZimu ma
dopravni znadeni vy33i prioritu nez povely automatickych a poloautomatickych udalosti LRD
a manualné navolené symboly na PDZ jsou uzaméeny proti pfepsani symbolem jinym, dokud
neni manualni rezim ukoncen.

U udalosti LRD zaregistrovanych v systému LRD jsou neustale vyhodnocovany jejich vzajemné
prostorové vazby, tak, ze nedochazi k prekrogeni pravidel pro dopravni znaceni a systém LRD se
nachézi v konzistentnim stavu z hlediska fizeni dopravniho proudu tak, ze napf. pred kazdou
vystrahou na fezu i existuje predzvést této vystrahy s dodatkovou tabulkou se vzdalenosti k
vystraze na fezu i-1, pokud na fezu i-/ neni zaregistrovdna jina vystraha, nebo pokud jsou napf.
na fezech i a i-2 zaregistrovany udalosti Harmonizace rychlosti na 100 km/h, pak se na fez i-1
nastavi tato rychlost automaticky také, aniz by zde byla zaregistrovana udalost obsahujici znacku
B20a Nejvyssi dovolena rychlost 100 km/h.).

Aktivace proménnych dopravnich zna¢ek do stavii definovanych pfisluSnymi udalostmi LRD
jsou provadény v casovych sekvencich, které definuji pro kazdy fez a kazdy symbol potiebny pro
piechod do cilového stavu &as, kdy tento symbol bude aktivovan.
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Pouzité zkratky

DIO  Dopravné inzenyrské opatieni

DZ Dopravni znatka

IZS  Integrovaného zachranného systému
J-p- Jizdni pruh

vV Jednotkové vozidlo

LRD  Liniové fizeni dopravy

NDIC Narodni informaéni dopravni centrum
PDZ  Proménné dopravni znaceni

RJ Ridici jednotka

RS Ridici systém

RSD  Reditelstvi silnic a dalnic CR

SOKP Silni¢ni okruh kolem Prahy

XML (Extensible Markup Language) rozsifitelny znackovaci jazyk
ZP1  Zatizeni pro provozni informace

Definice vyrazii

Ridici fez — portal liniového Fizeni dopravy osazeny PDZ pro tizeni dopravniho proudu. Typ
portalu a poCet PDZ se odviji od po¢tu jizdnich pruhii v misté jeho staniceni.

Detekeni fez — jedna se o misto, resp. profil komunikace, kde je provadéna detekce dopravniho
proudu. Zpravidla je tento detekéni fez v bezprostredni blizkosti Fidiciho fezu.

Na jednom fezu mohou byt uplatiovany viechny reZimy fizeni soudasné. Vzijemnd vazba
rezim{ fizeni je oSetfena prioritami dle typu pozadované udalosti, nezavisle na zplsobu zadani.
Neni tedy definovan nadfazeny a podfazeny rezim ale priorita udalosti, ktera nezavisi na rezimu

zadani ale na nebezpelnosti situace. Zobrazeno bude nejzavazn&ji varovani a nejvyssi
pozadované sniZeni rychlosti, nezavisle na zpiisobu zadéni jak je uvedeno vyse.

Vyjimkou je symbol zvoleny v manudlnim rezimu, ktery je proti zméné dle priorit uzamden a
bude zobrazen vzdy, pokud nebude opét v manualnim rezimu nahrazen. Zobrazeni symbolti na
fidicich fezech a prostorové zavislosti jsou dany dopravnim fadem.

Pouzité oznadeni
i méfeny fez

] Jjizdni pruh
qe celkova intenzita dopravy v daném j.p. [voz/h]
qna intenzita nakladnich vozidel v daném j.p. [voz/h]
Q intenzita dopravy v daném sméru [voz/h]

v intenzita dopravy v daném sméru v jednotkovych vozidlech [JV/h]
Qo intenzita osobnich automobilt [osvoz/h]
Qua intenzita nakladnich automobilii [naklvoz/h]
Voa stfedni rychlost osobnich vozidel v daném j.p. [km/h]
Via stfedni rychlost nakladnich vozidel v daném j.p. [km/h]
Vo stfedni rychlost osobnich vozidel v daném sméru [km/h]
Via stfedni rychlost nakladnich vozidel v daném sméru [km/h]
v stfedni rychlost v daném sméru [km/h]
b obsazenost [%]
Axa podil nékladnich vozidel v daném sméru [%]

A", \na  definovana hodnota pro zapnuti zakazu vjezdu nékladnich vozidel [%]
AV ,una  definovana hodnota pro vypnuti zakazu vjezdu nakladnich vozidel [%]
LH lokalni hustota dopravy [voz/km]

W reprezentuje  prognostikovany parametr dopravniho  proudu vychédzejici z
naméfene hodnotyPriprava datPiepocet na jednotkova vozidla
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Ptiprava dat

Data z detektori rozlisi dané kategorie vozidel. Pro vypoéty na jednotkova vozidla je zapotiebi
sjednoceni dopravniho proudu z hlediska typizace vozidel z divodu srovnatelnosti vstupnich
parametrd. V dopravnim proudu se vyskytuji jak osobni automobily, tak automobily nakladni a
autobusy riiznych typi, piipadné jiné dopravni prostfedky. Vsechny skupiny se liSi svymi
rozméry, jizdnimi vlastnostmi atp. Pro zjednoduseni je tedy proveden prepocet na tzv. jednotkova
vozidla [JV], ktera svymi vlastnostmi reprezentuji nejcastéjs$i vozidla v dopravnim proudu —
osobni automobily. V tabulce jsou uvedeny koeficienty pro piepocet na jednotkova vozidla.

Detektor poskytuje pocty vozidel v jednotlivych kategoriich a pro dalsi vypoCty je nutné tyto
sumy vynasobit piislusnymi koeficienty - tim budou pfevedeny na jednotkova vozidla, ktera je
moZno sedist a tim ziskat celkovou intenzitu dopravniho proudu v jednotkovych vozidlech —
porovnatelnou s ostatnimi fezy, dennimi dobami, apod.

ij :Qmo*0v5+(Qov +Qovp +de +Qj)*1+(ona +an +Qb)*1’5+(an +an)*2

Tabulka vychazi z prepoctu:
Qo = Qo +Qqy +Qqy +Qq, +Q;
Qua = Qua +Qpy + Qg + Qe +Qy
Vo * Qo + Voy - Qoy + Voup - Qo + Vg - Qqy + V- Q,

oA — QQA
Ve, = Vna 'Qna +an 'an +Vnp 'an +Vnn 'an +Vb ’Qb
N Q
NA

Stredni rychlost vozidel v daném sméru

V=
Q
Podil nakladnich vozidel a autobust v daném sméru
Q
A, = —NA 100
MTQ

Lokalni hustota dopravy v daném sméru

Q,

LH= = pfiéemz V nesmi byt rovno 0

Vyhlazovani dat a progndza trendu

Nize popsané algoritmy lze pouzit pro vSechny méfené parametry dopravnich dat, pficemz
vyuzivaji prognostikovanych hodnot. K tomu je pouzit algoritmus pro vyhlazovani s posuvnou
sttedni hodnotou a s predpokladanym trendem. Hodnota W piedstavuje vyhlazovanou naméfenou
hodnotu, kterou je:

— intenzita (Q),

—rychlost (V),

— podil nakladnich vozidel (Ay,)
— lokalni hustota dopravy (LH).

Pro predikci hodnot se vyuzivaji nasledujici rovnice:
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= Wmerena

W,

nova =a¥ + ‘_aT:Wstara

AWnova = :B T: Wmerena - Wstara *+ .- B L] :Awstara

W= Woa + AW,

kde

W reprezentuje jakykoliv naméfeny parametr dopravniho proudu,

Wiova je vyhlazena hodnota,

W inerena je méfena hodnota,

Wara je predchozi vyhlazena hodnota,

W je prognostikovana hodnota,

AW ova je rozdil prognostikované hodnoty,

AW gara je predchozi rozdil prognostikované hodnoty,

ad Jje vyhlazovaci faktor pro stfedni hodnotu (proménné hodnoty od 0 do 1 s
krokem 0.01 — doporucena hodnota 0,2),

BT je vyhlazovaci faktor pro trend (proménné hodnoty od 0 do 1 s krokem

0,01 — doporucéena hodnota 0,15).
ReZimy systému liniového fizeni dopravy

B¢hem konfigurace systému je k jednomu fidicimu fezu ptifazen jeden detekéni fez. Pro kazdou
kombinaci métenych dat a dany rezim fizeni musi byt nejprve automaticky uréeno doporucené
zobrazeni, kombinace jednotlivych symboli na PDZ. Sbér dat z méFicich fezii probiha kazdou 1
minutu, pficemZ agregovana data jsou integrovana do 3 minutovych intervali a v t&chto nasledné
vyhodnocovana.

Automaticky rezim pracuje pIn¢ autonomné bez nutnosti zasahu dispecera do Fizeni. Na zakladé
dat z dopravnich detektori je mozné v piipadé vysokych dopravnich intenzit harmonizovat
dopravni proud sniZzenim rychlosti, popf. zakazem jizdy nakladnich vozidel v levém jizdnim
pruhu. Po detekovani a agregaci dat nasleduje vyhodnoceni algoritmii a modul priorizovani.

Automaticky rezim s potvrzenim samostatné vyhodnocuje dopravni a meteorologicka data a
navrhuje opatieni dispelerovi, ktery musi toto opatieni potvrdit. Informace jsou &erpany jak z
Jednotlivych detekénich Fezi, tak z meteohlasek. Na zakladé nize popsanych algoritml jsou
individualné aplikovany na konkrétni oblasti. Dispecer napfiklad mizZe podle dalsich informaci
(meteorologické informace, vizudlni pohled na kamery) a vlastnich zkuSenosti rozsah dotéené
oblasti rozsifit, nebo omezit. Okno s nabidkou pro dispeCera bude zobrazovat jak realizaci
samotného opatfeni v daném misté, tak zobrazeni vSech navaznosti, postupné snizeni rychlosti
pied dot¢enym mistem apod. Dispecer bude mit ptesny piehled o jim potvrzovanych zménach, a
mize tak prevzit plnou odpovédnost za realizované opatfeni. V tomto reZimu je mozné
zobrazovat varovné dopravni znacky, které maji souvislost s povétrnostnimi podminkami. V
ndvaznosti na povétrnostni podminky miZe v tomto rezimu dochazet k dal$imu omezeni
dopravniho proudu (snizenim rychlosti, zakaz jizdy nakladnich vozidel v levém jizdnim pruhu).
Dany rezimu bude také obsahovat varovani pfed kolonou a pfed vozidlem jedoucim v protisméru.
Po potvrzeni navrzenych algoritmi dispecerem nasleduje modul priorizovani.

V poloautomatickém rezimu nejsou pouzita data ¢i informace samostatné, ale zadavat je dispeger.
Ten vlozi definovany dopravni stav pfimo do konkrétniho fezu nebo jejich skupiny, a systém pak
samostatn€ upravi navaznosti okolnich fezli, popt. priority zobrazovanych stavii. Po prvnim
potvrzeni algoritmil dispecerem nasleduje modul priorizovani. V dal$im kroku bude dispe¢erovi
zobrazeno okno pro definitivni potvrzeni novych opatfeni, jak jim zvolenych, tak i vsech
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navaznych (postupné snizeni rychlosti pred dotéenym mistem apod.). Dispeter ma pfesny
prehled o jim potvrzovanych zménach a mize tak prevzit plnou odpovédnost za realizované
opatfeni. V tomto rezimu jsou zadany vsechny dopravni stavy uvedené v dopravnim fadu
(kombinace symbolti PDZ na Fidicim Fezu) a to véetné omezeni v jizdnich pruzich.

V manuélnim rezimu lze zadat jakykoliv symbol na fidicim fezu a to véetné nepopsanych stavi
definovanych dopravnim fadem. Symbol nastaveny v tomto rezimu je, uzamcen pro piepsani
jinym symbolem s vy33i prioritou. Zistane tedy neménny do doby, nez dispecer symbol odstrani.
Systém se vzdy snazi ptizplsobit ostatni Fezy tak, aby byly dodrzeny vSechny definované zasady.
V piipadé, ze toto nebude mozné napf. zadanim pozadavku na dvou po sobé jdoucich fezech,
které by byly v rozporu s prostorovymi vazbami, je na tuto skutecnost dispeCer upozornen. Je
tedy mozné zadat libovolny symbol DZ pfi zachovani zasad pro jednotlivé fezy. Symboly zadané
v tomto rezimu fizeni jsou nadfazeny vsem symbolim zadavanym v jinych rezimech.
Piedpoklada se, Ze tento rezim bude pouZzivan pouze v mimofadnych piipadech.

Vypadek jakékoliv znacky v fezu neznamena vypnuti celého fezu a to ani v pfipadech, Ze by
zobrazené znacky byly v rozporu se stavy popsanymi v dopravnim fadu. Jedinou vyjimkou je
vypnuti obou znadek snizujici rychlost. Timto vypadkem je linie prerusena a postupuje se jako v
ptipadé vypadku celého fezu.

Systém Ll:{Dje schopen ptijimat informace prostrednictvim ZPI.
Systém LRD je v koordinaci s dopravnimi tunely.

Objasnéni vykrest

Vynalez je blize objasnén na piilozenych vykresech, kde na obr. 1 schematicky znazornén systém
liniového Fizeni dopravy, na obr. 2 je systém znazornén blokové.

Ptiklad (v) uskuteénéni vynalezu

Systém liniového Fizeni dopravy, schematicky znarodnény na obr. 1 a 2 obsahuje fidici jednotku
1 s uzivatelskym rozhranim 3, nejméné jeden detekini fez 8.1, nejméné jeden fidici fez 8,
zpravidla jsou oba druhy fezu v bezprostfedni blizkosti, pfi¢emZ na fidicim fezu 8 je na portalu
usporadano proménné dopravni znageni 11, pri¢emz kazdy Fidici fez 8 je propojen se zafizenim 9
pro vyhodnoceni aktualni situace a zobrazeni optimalnich symboli na proménném dopravnim
znadeni 11, které pomoci pfistusnych algoritmii vyhodnoti aktudlni situaci a zobrazi optimalni
symboly na proménném dopravnim znaceni dale systém liniového Fizeni dopravy obsahuje
nejméné jeden detektor 10.1 pro detekei dopravnich dat a / nebo nejméné jeden detektor 10.2 pro
ziskavani meteorologickych dat. Systém je ovladan algoritmy automatického Fizeni,
automatického Fizeni s potvrzenim nebo obsluhou systému. Hlavnim principem fizeni je
prostorové vyhlazeni dat, progndza dat, aplikace dynamickych sekvenci a prioritni zobrazeni
informaci na proménném dopravnim znadeni 11. Na zékladé dopravnich dat, ktera jsou
shromazd’ovana pomoci dopravnich detektort 10.1 umisténych v detek¢nim fezu a detektort 10.2
meteorologickych dat z meteorologickych stanic, dale na zakladé vstupu operétori systému a na
zékladé stavi okolnich dopravné—telematickych systémii, je pomoci aktivace &i deaktivace
proménného dopravniho znageni 11, umisténych na portalu v Fidicim fezu 8 fizen dopravni
proud.

Vyhodnoceni dopravni situace probihd vzdy na zdkladé informaci z detekéniho fezu 8, a tim se
ptizpisobuje fizeni pfifazeného fidiciho fezu 8. Toto plati zejména pro fizeni v automatickém
rezimu a automatickém reZimu s potvrzenim.
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Data potfebnd pro detekei stavii vedoucich k aktivaci symbolit PDZ: Mlha, Naledi a Nebezpegi
smyku jsou ziskdvana z meteostanic rozmisténych podél komunikace. Format dat z meteostanic
poskytovanych pro NDIC je mozné pfijmout a uZit pro LRD. Harmonizace dopravy

Pfi reZimu harmonizace dopravy dochézi za pomoci znaéek PDZ k omezeni maximalni povolené
rychlosti. Rozhodnuti o tom, jaka je vhodna maximalni povolena rychlost, se déje na zakladé
méfenych charakteristik dopravniho proudu v detekénim fezu 8.1 Harmonizace dopravy je
provadéna primarné podle dopravni intenzity. Pokud by hrozily kongesce, je rychlost pro tuto
intenzitu omezena jiz na prvnim profilu s danou intenzitou. V piipadé vzdouvajiciho se Zela
kolony bude tento jev zachycen a sniZeni rychlosti se bude posouvat spolu s &elem této kolony.
Nadale tedy bude zajisténo bezpecné dojeti ke koloné a nasledna jizda v kolon& pii snizené
rychlosti. K harmonizaci dochazi na zdkladé hodnot intenzity dopravy v daném sméru
vyjadienych jako ekvivalent osobnich automobild, tzv. jednotkovych vozidel, Qj,.

Mimo sniZeni rychlosti bude k harmonizaci dopravy vyuzit symbol ptisluiné PDZ a to v piipadg,
Ze Je vysoka poptavka po dané komunikaci a zaroveii pomér nakladnich automobiléi prekro¢i
preddefinovanou mez.

PoZadavek je urCen jmenovitou intenzitou vozidel Q;, a pomérem nakladnich automobili Ay,.

Pro zapnuti zakazu vjezdu nékladnich automobili musi platit:
Q, 2 Q%Y. azéroveh Ay, > AZE,
a pro vypnuti
Q, <Q¥%. nebo Ay, < AWT,
Jednotlivé mezni hodnoty musi byt konfigurovatelné (parametrizovatelné) zv1ast' pro kazdy Gsek.
Mimoiéadné stavy

Zakaz vjezdu nakladnich vozidel

Symbol zakaz vjezdu do levého resp. stfedniho jizdniho pruhu neni nikdy pouzit samostatng, je
kombinovan spolu s jakoukoliv varovnou znatkou véetné rezimu harmonizace dopravy.

Pfi aktivaci DZ zdkazu vjezdu nékladnich vozidel do daného pruhu na #idicim fezu 8(i), bude
vzdy uZito DZ nad timto pruhem i na pfedchédzejicim fezu 8(i=1). Tato "piedzvést" je platn4 jiz v
misté zobrazeni fidiciho fezu 8(i—1). Uvedené opatfeni zajisti, Ze k fezu fidicimu 8(i) jiz budou
vozidla ptijizdét dle tohoto znadeni.

Dopravni znacka ~ zékaz vjezdu nakladnich vozidel bude vzdy doplnén dodatkovou tabulkou s
textem: "6 t".

Kolona

Pro stanoveni nutnosti zobrazeni varovéani pied kolonami existuji 3 kritéria, K zapnuti varovani
staCi spInéni libovolného z téchto kritérii:

Prvni kritérium: Detekce kolon na bazi obsazenosti:

K detekei dojde ve chvili, kdy je obsazenost libovolného jizdniho pruhu vétsi nez preddefinovana
mezni zapinaci hodnota, b(i, j) > bZAPkongesce.

Teprve pokud je obsazenost vSech jizdnich pruhi daného detekéniho fezu 8 mendi ne
v , ’ ’ ’ A\ o v .y v s o
pfeddefinovana mezni vypinaci hodnota b kaongesce, mize dojit k odstranéni varovani.
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Jednotlivé mezni hodnoty musi byt konfigurovatelné (parametrizovatelné) zvlast' pro kazdy Gsek.
Nasledujici hodnoty uvadéji doporugené implicitni hodnoty asové obsazenosti smycek:

bimgesce = 50%
broresce = 35%
Druhé kritérium: Detekce kolon na bazi rychlosti

Na daném tGseku bude rozpoznana kongesce, pokud se na ném vozidla budou pohybovat malou
rychlosti a pokud budou spinény dvé dodate¢né podminky.

Y, P
V(i) < Vkongesce

v =35kmh

kongesce

Podminky:

1. podminka zabrani splnéni tohoto kritéria, pokud naptiklad v noci danym tasekem projizdi
jedno pomalu jedouci vozidlo. Intenzita musi byt vét$i neZ dana mezni hodnota:

Q(i) 2 Qkongesce
Qxongesce = 1800 voz/h.

: . {Von )~ Vn ) < Vighinece . POKU JsOU- Vor) @ Vi ()
2. podminka stanovi, ze
nenulové

Vrozdil - 25 kmv/h

kongesce
K rozpoznani konce kongesce dojde v pfipadé, Ze:
"7 vYP
V(i) 2 Vkongesce
Viorgesce = 50 kmvh

kongesce

Jednotlivé mezni hodnoty musi byt konfigurovatelné (parametrizovatelné) zvIast' pro kazdy usek.
Tieti kritérium: Detekce kolon na bazi rozpoznani dopravniho ruSeni

Toto kritérium rozpoznava dopravni ruSeni v daném useku. Dopravni ruSeni je stanoveno na
zékladé nasledujici rovnice:

S \2 ~ ~ . 2 ~ .
Vk . = {Vvomy —V(l)] +{Ll—l(i)}_ [mey —V(1+1)] +(LH(I+1)j
rozdil V LH ' V LHmax

volny volny

kde

V.oiy Stfedni volna rychlost v daném sméru (typicky 115 km/h pro 2j.p., 120 km/h pro 3 j.p.)
LH,..« hustota vozidel pfi maximalni intenzté

Pokud je V() > Voiny (j), bude nastaveno V() - Viomy (), proj =iresp.j=i+l.

Na daném aseku bude rozpoznana kongesce, pokud plati nasledujici podminky:

AP A > ZAP
VK ozt = VKie, @ zaroven Q = Q,q



15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 307187 B6

Pro zruSeni detekované kongesce musi byt splnéno, Ze:

VK o < VKb @ zarovefi Q < QY%

Jednotlivé mezni hodnoty musi byt konfigurovatelné (parametrizovatelné) zv1ast’ pro kazdy asek.

Prace na silnici

Modul priace na silnici bude aktivovan v poloautomatickém nebo manualnim rezimu bez
Jakekoliv automatické detekce. Aktivaci tohoto reZimu je mozné predem naplanovat a zajistit
jeho platnost v definovaném obdobi.

V pfipad¢ prace na silnici nebudou aktivni jiné nez varovné symboly. Deaktivace rychlostnich
omezeni musi byt provedena z divodu dodrzeni vzdalenosti pro umisténi prenosného dopravniho
znaleni pfed a v ramci pracovniho mista. Na zaklad€ platnych predpisi pro oznatovani
pracovniho mista bude rychlost vzdy snizena min. na 80 km/h. Z diivodu mozného rozporu mezi
prenosnym DZ a DZ na fidicich fezech 8 LRD je nevhodné souasné zobrazeni obou typt
znalek. Navic jsou pfi delSich uzavirkach pouzivany opakované rychlosti v priibéhu pracovniho
mista a i zde by mohlo dochazet k rozporiim znaceni.

Pfi udalosti Prace je nezbytné v daném misté& deaktivovat funkce dopravnich detektort ve vztahu
k modulu Harmonizace dopravy a Vozidlo v protisméru, a to zejména v pfipadé obousmérného
provozu.

Milha

Na zéklad¢ informaci z meteohlasek je pii snizené viditelnosti omezena maximélni povolena
rychlost. V zavislosti na stupni viditelnosti je ke sniZeni rychlosti zobrazen piktogram "Mlha". P¥i

4. stupni, nejniZsi viditelnost, je soucasti varovani také zobrazeni piktogramu "Zakaz vjezdu pro
néakladni automobily" do levého, respektive levého a stfedniho jizdniho pruhu.

Data potiebna pro aktivaci jednotlivych stupiii budou ziskavana z meteostanic rozmisténych
podél komunikace. Format dat z meteostanic poskytovanych pro NDIC je mozné pfijmout a uzit
pro LRD. Pro Mlhu je sledovany parametr vzdalenost dohledu, pro NDIC oznacena kodem VIS,
pficemz proménné &islo uddva dohlednost v metrech. Kod sin identifikuje konkrétni
meteostanici. <VAL sid="S008" sen="VISI">2000.00<A/AL>.

Zobrazeni této udélosti v¢. navaznych opatfeni na Fidicim fezu 8, ktery ¢erpa informace ze dvou
meteohlasek vychazi vidy z horiho stavu, pozadavku na niz$i rychlost. K vypnuti tohoto stavu
dojde v pripadg, ze pozadavek pomine na obou meteostanicich.

Nebezpeci smyku
Pfi danych srazkach je na useku prifazeném k danému detektoru srazek na PDZ 11 omezena
maximaln{ povolena rychlost a zarovefi na PDZ 11 je zobrazen piktogram "nebezpe¢i smyku".

Data potfebna pro aktivaci jednotlivych stupiiti jsou ziskavana z meteostanic rozmisténych podél
komunikace. Format dat z meteostanic poskytovanych pro NDIC Je mozné piijmout a uzit pro
LRD.

Pro Nebezpe¢i smyku je sledovany parametr vyska vodniho sloupce na m® za hodinu. Ve formatu
XML systému NDIC je ozna¢ena kddem, ktery udava primérnou hodnotu srazek v 1/m2 za dané
obdobi méfeni.

Pro spinani omezeni rychlosti je kromé aktualniho stupné srazek uzito i vyhodnoceni aktualni
primérné rychlosti osobnich vozidel.
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Soucasti je i algoritmus pro urleni konce tohoto varovani. Na zéklad€ stupn€ sraZek a
primérnych rychlosti osobnich vozidel je varovani s omezenim po urdité parametrizovatelné
dobé¢ vypnuto.

Tyto podminky plati pouze, pokud je Qoa(i) # 0.

Soucasti tohoto varovani je i zdkaz vjezdu nakladnich automobild do uritého j.p. pomoci
zobrazeni piktogramu na PDZ 11. Ke spinani a vypinani tohoto zakazu dochazi na zéklad¢
jmenovitych hodnot intenzity dopravy v daném sméru vyjadfenych jako ekvivalent osobnich
automobili Qv a intenzity nakladnich vozidel v daném sméru Qua, tedy pokud je velka intenzita
vozidel a zaroven velky podil nakladnich vozidel.

Podminka pro sepnuti zakazu vjezdu nakladnich vozidel do jizdniho pruhu:
Q,, > Q%" azarovef Qy, > Qi

pro vypnuti symbolu pak plati:

Q,, <Q%F nebo Qu < QyF

Zakaz vjezdu nakladnich automobild musi byt zobrazen i na predchozim fidicim fezu 8,
Zobrazeni této udalosti, véetné navaznych opatieni na fidicim fezu 8, ktery erpa informace z
dvou meteohlasek vychazi vzdy z horsiho stavu, poZadavku na nizsi rychlost. K vypnuti tohoto
stavu dojde v pFipadé, Ze pomine na obou meteostanicich.

Nebezpedi naledi

Upozornéni "Nebezpe&i naledi" je aktivovano v automatickém reZzimu s potvrzenim, v
poloautomatickém rezimu a v manualnim rezim. DispeCer ho zadava po ovéfeni situace.
Informace o naledi vychézi z informace meteohlasky o stavu vozovky. Upozornéni je aktivovano
v piipadé nebezpedi namrazy, hustého snéZeni nebo tvorby ledu. Jakykoliv nize uvedeny stav je
doplnén zikazem vijezdu nakladnich vozidel do levého, resp. levého a stfedniho jizdniho pruhu
dle popsanych zasad. Varovani bude aktivni po potvrzeni operatorem v automatickém reZimu s
potvrzenim az do doby, kdy nebude meteohlaska 5 minut indikovat dané stavy. V tom pfipade¢ je
dispecer informovéan o ukon&eni pozadavku a bude moci potvrdit zruSeni stavu. Zobrazeni této
udélosti v&etné navaznych opatfeni na fidicim fezu 8, ktery erpa informace z dvou meteohlasek
bude vzdy vychazet z horsiho stavu. Pokud je splnéna podminka, Ze je aktivni jeden ze stavi
popsanych ve vy$e uvedené tabulce, tak bude na LRD zobrazen ten s pozadavkem niZzs{ rychlosti.
K vypnuti tohoto stavu dojde v piipad€, ze pomine na obou meteostanicich.

Nehoda

Upozornéni "Nehoda" je aktivovano v poloautomatickém nebo manualnim reZimu bez
automatické detekce. Dispeder ho voli na zakladé dat z detektor po ovéieni videodohledem,
nebo na zaklad& hlageni ze SOS hlasek &i v soucinnosti se slozkami IZS.

Na zakladé pozadavku objednatele bude jakakoliv nehoda s dopadem na plynulost dopravniho
provozu, uplatnéni omezeni jizdy v pruzich, aplikovana bez dynamické sekvence, tj. thned.

Jiné nebezpeci
Varovna PDZ 11 se symbolem jiné nebezpeti je pouzivana pii nékolika typech udalosti.
V pFipadé vzniku jiné neZ vyse popsané udalosti musi byt zadana v manualnim reZimu.

Vozidlo v protisméru

V ptipadé detekce vozidla jedouciho v protisméru je upozornéni aktivovano v automatickém
rezimu s potvrzenim. Po odladéni systému ve zkusebnim provozu, minimalizaci falesnych
poplachti a ovéfeni spolehlivosti detekce miize byt toto upozornéni pfesunuto do automatického
rezimu.

- 10 -
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Pro aktivovani je nutna detekce vozidla, které jede v protisméru jizdy v daném jizdnim pasu
komunikace. Detekei takového vozidla zajistuji detektory 10.1 diky jeho nespravnému sledu na
dvojici detektorii — defakto zaporné rychlosti.

Pfi detekci vozidla jedouciho v protisméru jizdy je systémem okamZité podavano hlaseni
operatorovi a po jeho potvrzeni jsou provedeny opatfeni k maximalnimu sniZeni nejvyssi
dovolené rychlosti. Na zékladé pozadavku objednatele je vyrazné omezena doprava v celém
navazném Gseku komunikace, na které bylo vozidlo detekovano.

Po potvrzeni detekce vozidla v protisméru na detekénim fezu 8.1(i), je okamzité v &ase to,
zobrazena rychlost 60 km/h na vSech pfedchazejicich fezech po&inaje ¥idicim fezem 8(i=1).
Soucasné je aktivovan symbol DPZ 11 "Jiné nebezpei" a aktivaci zluté Sipky vpravo, vyklizen
vZdy levy jizdni pruh. V misté se tfemi jizdnimi pruhy je nad stfednim jizdnim pruhem aktivni
symbol "Zakaz piedjizdéni pro nakladni automobily". Soucasné je predan pokyn RS tunelu na
trase k jejich uzavieni. Systém umoziiuje uziti skokového omezeni rychlosti 60km/h v Giseku s
aktualn€ povolenou rychlosti 130 km/h v ptipadé nebezpeénych udalosti.

V piipad¢, Ze se na feSeném useku v dobé detekce vozidla v protisméru bude vyskytovat jiné
omezeni, které vyzaduje uziti svételnych Sipek odlisnych od pozadavki stavu vozidla v
protismeru, vy33i prioritu maji Sipky pozadované na zakladé lokélni udalosti. Napiiklad v pfipadé
pfedmétu na vozovee v pravém jizdnim pruhu, nebude na Fidicim fezu 8 pred timto mistem uZita
Sipka "svételnd Sipka vpravo" nad levym jizdnim pruhem, ale Sipka "svételna $ipka vlevo" nad
pravym jizdnim pruhem.

Operiator pfi krizové situaci vozidlo v protisméru okamzité kontaktuje slozky IZS a soudasné
sleduje pohyb vozidla dostupnymi prostfedky. VSechna omezeni vyvolana touto krizovou situaci
Jsou zruSena az na piimé zadani operatora.

Zvite pohybujici se na vozovce

Po nahlaSeni této udélosti je na pfedmétném Gseku okamzité, bez uplatnéni dynamické sekvence,
sniZzena rychlost az na 60 km/h, aktivovan symbol varovné znacky "Jiné nebezpedi” a ,,zakazan
vjezd nakladnich vozidel" do levého resp. stiedniho pruhu.

Pfedmét na vozovce

Jedna se o udalost, ktera neni automaticky detekovatelna, tedy je zadavana v poloautomatickém
rezimu dispe¢erem. Dle rozsahu udélosti je snizena rychlost na 100 az 60 km/h, doplnéna o
varovnou znatku "Jiné nebezpeci” a "zakaz vjezdu nakladnich vozidel" do levého resp. stiedniho
Jizdniho pruhu. Tato udalost s dopadem na plynulost dopravniho provozu s uplatnénim omezeni
Jjizdy v pruzich, je vzdy aplikovana bez dynamické sekvence, tj. ihned.

Odstavené vozidlo

Vznik této udalosti je aktivovan dispecerem na zaklade predani telefonické informace nebo po
Jejim zjiSténi na zdbérech z kamer. Tento stav upozoriiuje fidice na vozidlo odstavené na krajnici,
které sice vyznamnéjsim zplsobem nezasahuje do vozovky, ale je tfeba dbét zvysené opatrnosti
pfi jeho objizdéni. Pti této udalosti je snizena maximalni dovolena rychlost na 120 km/h.
Prerusované Zluté svétlo u varovnych znacek nebude pouzivéno vzdy, ale pouze v piipadé
zavaznych udalosti, jako je predmét na vozovce, zvife na vozovce, nehoda, kolona, vozidlo v
protismeru. V piipadé téchto udalosti je na varovné znadce aktivovano pouze v mist& udalosti.

Priorizovani

Naptiklad varovani pfed mlhou, neuvazujeme-li lokalni vyskyty husté mlhy, se da chéapat jako
podpofeni asudku kazdého fidice, zatimco varovéni pred kolonou dava fidi¢i v dany okamzik
novou informaci, kterou by jinak ziskat nemohl.

Priorita je déna pro deset uddlosti, pii nichz mohou byt pouzity vsechny dopravni znaky. Tyto
Jsou ohodnoceny bodovou 3kalou od deseti do jedné. Deset znaéi nejvyssi, jedna naopak nejnizsi
prioritu. Varovani hodnocena prioritou 6 aZ 10 jsou velmi ddleZita, varovani hodnocena prioritou

1 a7z 5 jsou chapana jako doplitkova. Viechny udélosti je mozné zadavat v poloautomatickém

-11 -



20

25

30

35

40

45

50

Cz 307187 B6

nebo vy$3im automatickém rezimu a to ve vazb& na priority. Priority vSak nejsou zohlednény,
pokud je dispecer zadava v manualnim rezimu.

Vozidlo v protisméru — priorita 10.

Symbol zna¢ky "Vozidlo v protisméru" je pouZit v automatickém rezimu s potvrzenim na zaklad¢
automatické informace z detektorii. Jedna se o nejvice nebezpeénou udalost, proto ma nejvyssi
prioritu. Na tuto nejrizikov€jsi udalost musi navazovat dalsi mimofadna opatfeni.

Kolona — priorita 9.

Symbol zna¢ky "Kolona" je pouzit v automatickém rezimu s potvrzenim, na zékladé vystupi
sledovani dopravniho proudu, které identifikuji kongesci na daném useku komunikace. Jeji
priorita je ohodnocena vyse nez priorita nehody. Bylo vychazeno z predpokladu, ze vznikne-li v
misté nehody kolona, na jeji €elo fidi€ narazi dfive nez na nehodu a tak je pro néj toto varovani

vvvvvv

Nehoda — priorita 8.

Symbol znatky "Nehoda" nebude pouzit v zadném automatickém rezimu. Piedpoklada se, zZe
operétor se o nehodé dozvi pomoci volani ugastnikii nebo svédkii nehody, volanim z SOS hlasek,
informaci od slozek 1ZS nebo pomoci videodohledu. Pfipadna automatickd detekce nehod také
upozorni operdtora na problém. Na zakladé t&chto vstupii operator rozhodne o zobrazeni varovani
pied nehodou. Jakmile se u nehody zatne vytvafet kolona, kterou systém zaregistruje, bude
zobrazeno varovani pied kolonou, piestoze nehoda je stale aktualni.

Zivé zvife na vozovce — priorita 7.

Symbol zna&ky "Jiné nebezpedi” varuje v tomto pripadé pred zivym zvifetem na vozovcee, které
vytvaii nebezpe¢nou situaci. Jedna se o nebezpe&nou udalost, kter viak neni tak vyznamna jako
nehoda, proto je zafazena az za ni.

P¥edmét na vozovce — priorita: 6

Symbol znagky "Jiné nebezpe¢i" varuje v tomto piipadé pfed nebezpetnym predmétem na
vozovce. Dle rozsahu udalosti je uplatnéno odpovidajici navazné rychlostni znaCeni. Jedna se
taktéz o nebezpe¢nou udalost, ale prioritné zafazenou az za dopravni nehodu a zivé zvife na
vozovce.

Naledi priorita— 5.
Symbol znacky "Naledi" je pouzit v automatickém rezimu s potvrzenim. Je zobrazena pro mista,
ve kterych se da predpokladat tvorba naledi na zakladé informaci z meteohlasek. Relativné

vysoké prioritni ohodnoceni je zdivodnéno nizkou moznosti samostatné identifikace této
nebezpecné situace fidi¢em v dostate¢ném piedstihu.

Nebezpedi smyku — priorita: 4
Symbol znaéky je pouzit v automatickém rezimu s potvrzenim. Na zakladé informaci z

meteohlasek bude zobrazena pro mista, ve kterych je zvySeno nebezpedi smyku. V ramei LRD
toto nebezpedi je hodnoceno podle aktualni intenzity srazek v dané oblasti.

Milha - priorita 3

Symbol znacky "Mlha" je pouzit v automatickém rezimu s potvrzenim. Je zobrazena pro mista,
ve kterych je predpoklad vyskytu mlhy. V ramci LRD toto nebezpedi je hodnoceno dle
viditelnosti udané meteohlaskou, poptipadé dle dat dalsich zdroji. Nizka priorita je stanovena
diky relativné vysoké moznosti samostatné identifikace nebezpeci fidicem, a to s dostatenym
piedstihem za predpokladu konzistentni povétrnostni situace.
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Odstavené vozidlo — priorita 2

Pfi odstaveném vozidle na krajnici je aktivovana znatka "Jiné nebezpedi®. Nejedna se o
potencialni ptekaZku provozu, ale p¥i objizdéni vozidla je tieba dbat zvySené opatrnosti. Z tohoto

vy

Préce na silnici — priorita 1
Symbol znacky "Prace na silnici" nebude pouzit v Zddném z automatickych rezima. Tato varovna

znacka je ohodnocena nejnizsi prioritou z toho divodu, 7e kazdé pracovni misto je oznadeno
pfenosnym dopravnim znacenim. V prvni Fadé tohoto opatfeni se nalézd oboustranné umisténa
prenosna znatka "Prace na silnici" s blikacem, takZe zobrazeni na portalech LRD je pouze
zdiraznénim informace pro Fidice, které se mu dostane i kdyz portal LRD bude zobrazovat Jiné
varovani.

nemusi vZdy odpovidat rychlosti pozadované udalosti, které je zobrazovana na varovné znaéce,
ale mize souviset s udalosti s nizsi prioritou, ale s jejim pozadavkem na nizsi rychlost.

Napiiklad v pfipadé dopravni nehody bude na prvnim portalu LRD pied touto udélosti zobrazena
na PDZ 11 varovna znacka "Dopravni nehoda" a zdkazova znacka "rychlost omezena na 60
km/h". V useku mezi portaly se v disledku dopravni nehody zaéne tvotit kolona. Tato udalost ma
vyS$8i prioritu, takZe bude symbol "Nehoda" prepsan symbolem "Kolona". Z pohledu tvotici se
kolony je pozadavek harmonizace na 80 km/h, ale tento nebude uplatnén, protoze je udalosti
"nehoda" pozadovana rychlost 60 km/h.

Sladéni s ostatnimi fidicimi fezy 8.

P¥i navrhu systému LRD jsou feseny i pfipady, kdy dojde k odchylce pozadavku na maximalni
povolenou rychlost na sousednich fidicich fezech 8. K takovymto staviim pravdépodobné vibec
nebude dochazet pouze aplikaci harmonizace dopravy, ale spide kombinaci nékolika udalosti —
dve blizka mista dopravnich nehod, nebo dopravni nehoda a v blizkém tseku kiizovatka s velmi
silnym ndjezdem. Harmonizace dopravy je zavisla na intenzité dopravy a nepredpoklada se, ze se
jeji pozadavky budou na kratkych asecich ménit skokové.

Kazdopadné je nezbytné odchylky v sousednich fidicich fezech 8 odborné odstranit, aby Fizeni
dopravy bylo pokud mozno co nejplynulejsi.

Vyhlazovaci postup je vZdy aplikovan od posledniho fidiciho tezu 8 v linii, tj. proti sméru jizdy.
Hodnota rychlosti nemiize byt v zadném pfipadé upravena z niz$i na vy$si. Eliminace odchylek je
feSena dle niZze uvedenych podminek, které jsou doplnény grafickym znazornénim na
souvisejicich schématech.

Standardni fidici fez 81.

U standardniho fezu 8(i), kterému pfedchazi minimalné dal3i tfi fidici fezy 8, se pro vyhlazovani
vychazi z pozadované hodnoty fezu 8(i) a predchazejici fezy se pfizplisobuji. Neni tedy
upravovana hodnota rychlosti fidiciho fezu 8(i), ale Fidicich fezli predchazejicich 8(i—1. i-2...
Postup vyhlazovani je nasledujici:

I. rozhodnuti:

Dotaz na pozadovanou hodnotu predeslého Fidiciho fezu 8(i=1). Pokud pozadovana rychlost
tidiciho fezu 8{i] je vy3si nebo rovna predeslému Fidicimu fezu 8(i~1), algoritmus pro fidici fez
8(i) kon¢, rychlost fidiciho fezu 8(i) je zachovana dle pozadavku a postup vyhlazeni za¢ina opét
I rozhodnutim v fidicim fezu 8(i—1). Pokud je pozadovana rychlost fezu 8(i) niz§i nez
pozadovana rychlost fidiciho fezu 8(i~1), pfechazi algoritmus na rozhodnuti 1.

Rozhodnuti II

Dotaz na pozadovanou hodnotu predeslého fidiciho fezu 8(i-1). Pokud pozadovana hodnota
rychlosti fidiciho fezu 8(i-1) je stejna jako hodnota rychlosti ¥idiciho fezu 8(i) + 20 km/h,
piechazi algoritmus k rozhodnuti I11. Pokud neni rychlost pozadovana Fidicim fezem 8(i=1) rovna
rychlosti fidiciho fezu 8(i) + 20 km/h, je fidicimu fezu 8(i—1) piifazena hodnota rychlosti
poZadovana fidicim fezem 8(i) navy3ena o 20 km/h, a algoritmus piechazi k rozhodnuti III.
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Rozhodnuti I

Dotaz na pozadovanou hodnotu fidiciho fezu 8(i-2). Pokud pozadovana rychlost fidiciho fezu
8(i) je vy3si nebo rovna pozadované rychlosti fidiciho fezu 8(i=2), je Fidicimu fezu 8(i—1)
piifazena stejna hodnota rychlosti jako je pozadovana na Fidicim fezu 8(i) a algoritmus konci a
za&ina na dalgim fidicim fezu 8(i—1). Pokud je pozadovand rychlost na fidicim fezu 8(i) niZ3f neZ
na fidicim fezu 8(i—2) pfechazi algoritmus ke V. Rozhodnuti

Rozhodnuti IV

Pokud se pozadovana hodnota fidiciho fezu 8(i) rovna 120 km/h, piechazi algoritmus na V.
rozhodnuti. Pokud se pozadovana rychlost na fidicim fezu 8(i) nerovna hodnoté 120 km/h,
algoritmus kond&i a opét za¢ina rozhodnutim 1. na fidicim fezu 8(i—1).

Rozhodnuti V.

Dotaz na pozadovanou hodnotu fidiciho fezu 8(i-3). Pokud je pozadovana rychlost fidictho fezu
8(i) vy3si nebo rovna rychlosti fidicimu fezu 8(i=3), je fidicim feziim 8(i—1) a 8(i-2) pfifazena
hodnota fidiciho fezu 8(i) a algoritmus se presouva k rozhodnuti I na fidicim fezu 8(i=1). Pokud
je pozadovana hodnota rychlosti Fidiciho fezu 8(i) niz$i nez hodnota na fidicim fezu 8(i=3).
algoritmus za¢ina rozhodnutim 1. na fidicim fezu 8(i=1).

Dynamické sekvence

Pribéh dynamické zmény stavu LRD v piipadé snizovani rychlosti béhem harmonizace dopravy
Dynamicka sekvence nebude uzita v pripadé vozidla v protisméru, v piipadé nehody, predmétu
nebo zvifete na vozovce. V realném provozu LRD je minimalni pravdépodobnost, ze z diivodu
harmonizace dopravniho proudu vyvstane nutnost skokové snizit rychlost, ale naptiklad v pfipadé
omezeni v zavislosti na prudkém desti tato situace nastat mize. Uvedené omezeni rychlosti musi
dodrzet zasady uvedené v dopravnim Fadu nejen z pohledu prostorového, ale i z pohledu
gasového. Pro piesny vyklad: prostorové zavislosti dopravniho omezeni uvedené v dopravnim
tadu jsou platné pfi ustaleném stavu, kdy jiz vSechny fidici fezy 8 zobrazuji poZadované rychlosti
a na feSeném Useku se nemohou vyskytnout Fidi¢i, ktefi by nebyli informovéni o sniZeni
povolené rychlosti. Mimo uvedené piipady neni mozné pfi maximalni povolené rychlosti
130 km/h aktivovat omezeni na 60 km/h. V prostorovych zavislostech vsech stavil je proto jiZ
dva fidici fezy 8 pred timto omezenim postupné snizovana rychlost, a to v Casovych v
zavislostech, vzdy tak, aby pro fidice jedouciho po komunikaci nedoslo ke skokovému sniZeni
rychlosti.

Nejbéznéjsi situaci je, 7¢ v okamziku poSitku omezeni se na celém sledovaném useku
komunikace vyskytuji vozidla, jejichz maximalni povolena rychlost je 130 km/h. V okamzZiku
spuiténi sekvence (1) bude na vech Fidicich fezech 8 potiebnych pro snizeni rychlosti zobrazena
rychlost 100 km/h. Po t(100) — Case nutném pro vyklizeni useku vozidly s max. povolenou
rychlosti 130 km/h, miZe byt na fezu nasledném vyklizenému Gseku aktivovano dalsi snizeni
rychlosti pomoci ptikazového PDZ 11 s danou rychlosti. Primarné musi dalSi sniZovani rychlosti
probihat co nejrychleji — pokud to situace umozni, bude vyuzito snizeni rychlosti o 40 km/h.
Tedy po &ase t(100), kdy k Fidicimu fezu 8(i) budou pfijizdét vozidla s povolenou rychlosti
100 km/h, bude rychlost snizena na 60 km/h, paklize vzdalenost fidicich fezl 8(i) a 8(i—1) je vétsi
nez 1500 m. Pokud podminka vzdalenosti neni spInéna, musi byt rychlost snizovéna v kroku
20 km/h, po &ase t;(100) je na fidicim Fezu 8(i) aktivovan symbol 80 km/h. Po Case t,(80), Case od
aktivace rychlostniho omezeni 80 km/h na Fidicim fezu 8(i=1) po piijezd vozidel s timto
omezenim k fidicimu fezu 8(i), mize byt rychlost na fidicim fezu 8(i) snizena na 60 km/h.

V realném provozu miize nastat situace, kdy pocatecni podminky budou zm&néné. Napiiklad z
diivodu harmonizace bude aktivni rychlostni omezeni 120 km/h. V takové situaci prvni sniZeni
rychlosti na fidicim fezu 8(i) bude o 40 km/h, pokud to povoli podminky, tedy na 80 km/h. Dalsi
snizovani rychlosti je mozné po ¢ase, kdy od predchoziho fidiciho fezu 8 budou prijizdét vozidla
s omezenou rychlosti na 100km/h, resp. 80 km/h.
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Snizovani rychlosti o 40 km/h bude vzdy vyuzito pouze na jednom Fidicim fezu 8, ktery
predchazi divodu snizovani rychlosti. Pokud fyzické uspofadani pro fidici fez 8(i) pfimo pied
mistem udélosti snizeni o 40 km/h nedovoluje, mize toto byt pouzito na fidicim fezu 8(i—1).

Finalni zobrazeni omezeni rychlosti na fidicim fezu 8(i) na 60 km/h maze byt provedeno nejdiive
v Case t = t;1(100) + t,(80), za predpokladu, Ze nebylo vyuzito snizeni rychlosti o 40 km/h, kdy by
platilo t = t;(100) pfi snizovani z rychlosti 130 km/h. P¥i snizovani ze 120 km/h pFi vyuziti snizeni
rychlosti o 40 km/h je dal$i mozné omezeni po Case t = t; (100), kdy k fidicimu fezu 8(i) s
aktivni 80 km/h pfijizdéji vozidla s v4,,= 100 km/h a je mozné dalsi snizeni rychlosti o 40 km/h
na 60 km/h.

Ve vypoctech ¢asu pro prijezd vozidel sledovanymi useky neni bran ohled na thel akceptace
omezeni, tj. vzdalenost pfed portalem, kdy jiz fidi¢ neni schopen pfijmout zménu symbolu na
PDZ 11. Predpoklada se, ze tyto vzdalenosti jsou na vsech fidicich fezech 8 srovnatelné, neni
tedy potfeba jejich zaneseni do vypoctu.

Aktivace nizsi rychlosti na fidicim fezu §(i), nez je aktualni rychlost na ptedeslém fidicim fezu
8(i=1), je mozné pouze v tom pripade€, ze vSechna vozidla ptijizdgjici k fidicimu fezu 8(i) maji
maximalni povolenou rychlost aktualné uréenou fidicim fezem 8(i—1). Pokud neuplynul od
aktivace omezeni rychlosti na fidicim fezu 8(i—1) ¢as t(vi ) nutny k tomu, aby k fidicimu fezu
8(i) prijela vozidla s rychlosti dle fidiciho fezu 8(i—1), nelze na fidicim fezu 8(i) snizit rychlost
pod hodnotu uvedenou na predesiém fidicim fezu 8, tedy pod vi_;.
d

ti(viq) v

d
tiq(vip) v.,
kde:
t; (vi1)— Cas, za ktery k fidicimu fezu 8(i) budou pfijizdét vozidla s max. povolenou rychlosti dle
fidiciho fezu 8(i—1) [s]
d;  —délka Gseku (i—1) az (i) [m]
di, —délka aseku (i-2) az (i-1) [m]
vi1  —rychlost povolena na fidicim fezu 8.1(i—1) [m/s]

[m/s]

m
m

vip, —rychlost povolena na fidicim fezu 8.1 (i-2)

Ve vSech uvedenych piikladech je pozadavek na cilové snizeni rychlosti 60 k/m, pfi¢emz vychozi
rychlost u ptikladu 1, 2 a 3 je neomezena, tedy 130 km/h, u ptikladu 4 je 120km/h.

Pfenos a zpracovani dat

Sbér dat probiha v minutovych intervalech. Data ze vSech detektord (10., 10.2) jsou k dispozici
pro kazdou celou minutu, a to z divodu piipadné pozd&jsi implementace algoritmu pro detekci
excesl. Pro stavajici vyhodnocovani jsou minutova data agregovana do 3minutovych intervald,
které jsou feSeny jako jeden celek. V ndvaznosti na vyhodnoceni téchto agragovanych dat mize
automaticky rezim pozadovat aktivaci stavli, nebo mohou vyvstat pozadavky v automatickém
rezimu s potvrzenim. Reakce Automatického rezimu, pfimé povely nebo potvrzeni operatora a
dynamické sekvence jsou zpracovavany po vtefinach.

V piipadé detekce vozidla v protisméru je tento detekovany stav indikovan dispegerovi okamzits,

nezavisle na agregaci dat.
Archivace dat

Veskera data naméfend systémem i zasahy provedené dispeSerem musi byt archivovany pro
pozdé&jsi vyhodnoceni.
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Vypadek komunikace systému s fidicim centrem v dané oblasti

Pii vypadku komunikace systému LRD s fidicim centrem v dané oblasti nebude moci dispecer
ovladat nastaveni tidicich fezii 8. Pro preklenuti kratkodobych vypadki této komunikace bude
systém v &innosti po dobu 30 minut. Aktivni budou dispecerem nastavené symboly a funk¢ni
automaticky rezim. Po uplynuti 30 minut bude cely systém LRD vypnut.

Porucha fidiciho fezu 8

Stav funk&nosti symbolli v fidicim fezu 8 je permanentné testovana zafizenim 9 pro vyhodnoceni
aktualni situace a zobrazeni optimalnich symbolii na proménném dopravnim znaceni 11 v fidicim
fezu 8 a jakakoliv porucha je pienesena do Fidiciho centra. V pfipadé detekce chyby tohoto
zafizeni je tento automaticky nastartovan. Pfi vypadku komunikace zatizeni 9 pro vyhodnoceni
aktualni situace a zobrazeni optimalnich symbold na proménném dopravnim znaceni 11 fidiciho
fezu 8 s nadiizenou Grovni dojde k lokalnimu vypnuti viech PDZ 11 na tomto tidicim fezu 8.

Vypadek fidiciho fezu 8 v linii

V ptipadé vypadku (zhasnuti) jednoho fidiciho fezu 8 v souvislé linii pfebird jeho funkci fidici
fez 8 piedchazejici. Vyjimku z tohoto pravidla tvofi porucha fidiciho fezu 8, ktery rusi platnost
piedchazejicich omezeni pfikazu rychlosti. V tomto pfipadé neni pfipustné, aby tlohu tohoto
fidiciho fezu 8 pievzal piedchazejici, protoze by doslo k ukonceni platnosti PDZ 11 jesté pred
koncem samotné udalosti. Je tedy nezbytné, aby pii vypadku fidiciho fezu 8, kde je ukoncena
platnost PDZ 11, byla jeho funkce nahrazena fidicim fezem 8 nasledujicim. V pfipadé vypadku
nékolika fidicich fezli 8 za sebou je nezbytné, aby se systém choval podie vySe popsanych
pravidel.

Priklad 1

Udalost nehoda je za fidicim fezem 8(i), proto je na tomto fidicim fezu 8(i) zobrazena rychlost 60
km/h a k tomuto predchazejicimi Fidicimi fezy 8 snizovana. Vypadek posledniho fidiciho fezu 8
pred udalosti (i) znamena pievzeti funkce predchazejicim fidicim fezem 8(i-1), tzn. na fidicim
fezu 8(i—1) bude zobrazena rychlost 60 km/h a tomuto budou pfizpisobeny i ptedchazejici fidici
fezy 8 véetné predzvésti varovné znacky.

Priklad 2

Vychozi stav jako v piikladu 1, ale k vypadku dojde na fidicim fezu 8(i—2). Opét jeho funkce
piebira piedchazejici fidici fez 8, tedy se na ném rozsviti rychlost 100 km/h.

Priklad 3

V piipadé udalosti "Kolona" je tato zobrazena na 3 fidicich fezech 8. Varovna PDZ 11 s timto
symbolem je zobrazena na vsech predmétnych fidicich fezech 8 a dle zasad i na jednom
predchazejicim. Vypadek posledniho Fidiciho fezu 8, kde je udélost zobrazena, znamena pfedani
funkce na predchazejici Fidici fez 8. Toto opatfeni se v3ak nijak na pfedchézejicich Fidicich
fezech 8 neprojevi, protoZe zde je tento symbol jiz aktivni.

Piiklad 4

Stejna udalost jako v piikladu 1 a 2, ale k poruse dojde na fidicim fezu 8, ktery ukoncuje platnost
PDZ 11. V tomto piipadé jeho tlohu piebira fidici fez 8 nasledujici.
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Vypadek tidiciho fezu 8 za na hranici kiizovatky

Pokud by doslo k vypadku fidiciho fezu 8, ktery ma vazbu na kfizovatku, pfevezme jeho funkci
predchazejici fidici fez 8 a rychlost bude snizovana podle obecnych zasad z nejvyssi rychlosti v
daném misté, analogie s vypadkem fidiciho fezu 8 v linii. Platnost PDZ 11 je sice koncem
k¥izovatky zrusena, ale na nasledném fidicim fezu 8 je pokracovano ve snizovani rychlosti nebo
ponechana niz$i rychlost. Divodem pro toto opatfeni jsou relativné kratké vzdalenosti
jednotlivych Fidicich fezi 8 od sebe a to, ze se rychlost dopravniho proudu skokem nezvysi a
vozidla ptipojujici se v kiizovatce budou najizdét do zpomaleného proudu.

Plati, tedy stejna pravidla i pfiklady, jako v piipadé vypadku ridicich fez 8 v linii. V pfipadé
vyskytu udalosti v useku mezi fidicimi fezy 8 pred kfizovatkou a vypadku fidiciho fezu 8 v
kiiZzovatce je tato udalost ukonéena stejné jako v jinych ptipadech vypadki na nasledném fidicim
fezu 8. Sice tuto udalost ukoncuje také kiizovatka, ale z divodu jednoznacnosti a také jednotnosti
opatieni bude ukonceni uvedené situace provedeno naslednym fidicim fezem 8.

Vazba LRD na tunely

V tunelech je pfi bézném provozu povolena maximalni rychlost 80 km/h. P¥i mimofadnych
stavech se tato rychlost pfi kroku 20 km/h muaze snizit az na 40 km/h, nebo budou tunely pln¢
uzavieny. Pokud na zadané zpomaleni vozidel nebo jiné opatreni neni dostatek fidicich fezd 8,
patiicich k tunelu, musi byt postupné zpomaleni v koordinaci s portaly LRD.

Vy&si prioritu v nastavovani symbold na LRD na vyjmenovanych fidicich fezech 8§ ma RS tunelu.
Pokud viak je pozadavek na nizsi rychlosti od systému LRD, je pozadavek uplatnén.

Z pohledu LRD je nezbytna vyména informaci mezi LRD a RS tunelu. Miize nastat situace, kdy
je pomoci LRD pied tunelem snizena rychlost az na 60 km/h. PDZ 11 ovladané RS tunelu snizuje
rychlost vozidel postupné z maximalni povolené rychlosti (130, 100, 80, ....) a v tomto piipad¢ by
dochazelo k nezadoucim skokovym odchylkam na prvnich dvou PDZ 11 zobrazujicich rychlost
pted vjezdy do tunelu. Na téchto PDZ 11 jsou rychlosti sladény k rychlostem, jakymi pravé

vvvv

Ukonceni zakazovych PDZ 11 na iseku mezi tunely

Na useku mezi tunely je rychlost omezena na 100 km/h. Toto opatfeni je motivovano tim, pokud
se Gsek nachazi na mostech, kde je zhor§end moznost tniku v pfipadé nehody a také podstatné
vyssi riziko namrzani. Soucasné s témito vlivy bylo ptihlédnuto k faktu, ze je zde pfedpokladano
silné dopravni zatiZeni a jsou zde kratké vzdalenosti mezi mistnimi useky komunikace, zejména
ped malym tunelem. Aby nedochazelo k rozporiim mezi stilym PDZ 11 a LRD je toto opatieni
uplatiiovano pouze piikazovou PDZ 11 s danou rychlosti na LRD. V ptipadé pozadavku na nizsi
rychlost v disledku jinych nepfiznivych vlivit a jejich pominuti v tomto Gseku, nebude tato
udéalost ukon¢ena touto PDZ 11, ale pouze zobrazenim vychozi rychlosti, tj. 100 km/h.

Pramyslova vyuzitelnost

Systém liniového fizeni dopravy je vyuzitelny zejména na rychlostnich komunikacich to i s
navaznosti na silni¢ni tunely.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni liniového fizeni dopravy, vyznadujici se tim, ze sestava z fidici jednotky (1) se
vstupnim zafizenim dat (12), které je propojeno s uzivatelskym rozhranim (3), které je dale
propojeno s obsluhou (7) systému, pfiemZ vstupni zafizeni dat (12) je déale propojeno se
zafizenim (9) pro vyhodnoceni aktualni situace a zobrazeni optimalnich symbold na proménném
dopravnim znadeni (11), které je uspofadané na portalu v alespori jednom fidicim fezu (8),
pri¢emz k Fidicimu portalu prislusny detekéni fez (8.1) je opatfen nejméné jednim detektorem
(10.1) pro detekci dopravnich dat, nejméné jednim detektorem (10.2) pro ziskani
meteorologickych dat a videodohledem pro ziskani informaci o stavu na komunikaci a/nebo z
okolnich telematickych zatizeni pro ziskani dalsich dat, pficemz kazdy detekéni fez (8.1) je
propojen se zafizenim (9) pro vyhodnoceni aktualni situace a zobrazeni optimalnich symbold na
proménném dopravnim znadeni (11), pfiemz zafizeni je vytvofeno pro fizeni dopravy v
automatickém rezimu, v automatickém rezimu s potvrzenim i v manualnim rezimu.

2. Zatizeni liniového fizeni dopravy, podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze fidici jednotka (1)
obsahuje modul (2) algoritmi detekce automatickych udalosti, ktery je propojen s modulem (4.1)
pro zadavani uddlosti v automatickém rezimu a s modulem (4.2) pro zadavani udalosti v
automatickém rezimu s potvrzenim, pii¢emz oba moduly (4.1) a (4.2) jsou propojeny s modulem
(5) obsahujicim seznam zaregistrovanych udélosti detekéniho fezu (8), pfiCemz rozhrani (3) je
dale propojeno s modulem (4.2) pro zadavani udalosti v automatickém reZimu s potvrzenim, s
modulem (4.3) pro zadavani poloautomatické udalosti a s modulem (4.4) pro zadavani
manudlniho povelu na proménné dopravni znaceni (11), pfi€emz modul (5) obsahujici seznam
zaregistrovanych udalosti detekéniho Fezu (8), ktery je dale napojen na modul (6.1) pro priorizaci
udalosti a ten je napojen na modul (6.2) prostorovych vazeb a ten je napojen na modul (6.3)
¢asovych zavislosti a ten je napojen na uzivatelské rozhrani (3).

3. Postup liniového fizeni dopravy zafizenim podle narokii 1 a 2, vyznacujici se tim, Ze
pomoci aktivace ¢i deaktivace proménného dopravniho znaceni (11) umisténych v Fidicim fezu
(8) je Fizen dopravni proud na dané komunikaci, pfi¢emz postup fizeni ma nasledujici kroky:

~ nasledn& po ziskani dopravnich, meteorologickych, videodohledovych a telematickych dat se
pomoci znamého matematického modelu provede vyhlazeni vykyvi hodnot fidici veli€iny a
vypocet prognézy hodnot fidici veliciny,

— takto upravend data nasledné tvofi vstup detekénich algoritmii automatickych udalosti LRD,
vyhodnocujicich pro kazdy fidici fez (8) vznik nebo zdnik vSech udalosti LRD, ptitemz
seznam vyhodnocenych (detekovanych) automatickych udalosti LRD pro kazdy detekéni fez
je odeslan do Fidici jednotky (1), kde na zaklad¢ piitazené priority je pro kazdy fidici fez (8)
vybrana udalost LRD s nejvyssi prioritou, ktera je kazdé udalosti p¥ifazena v jeji konfiguraci,
ptidemy prostiednictvim Fidici jednotky (1) nasledné dojde k aktivaci promeénnych dopravmch
znacek specifikovanych v konﬁguram udalosti, pri¢emz udalosti v rezimu bez potvrzeni jsou
automaticky potvrzené, udalosti v rezimu s potvrzenim operatora systému ¢ekaji na potvrzeni
obsluhou (7) a aZ poté jsou odeslany povely na aktivaci proménného dopravniho znaceni,

— dale je zadavana obsluhou (7) ptes datové rozhrani (3) v fidici jednotce (1) udalost LRD v
poloautomatickém rezimu, ktera nebyla vyhodnocena z detekovanych dopravnich nebo
meteorologlckych dat, je do systému vloZena pouze na zakladé ivahy operatora systému, tato
udalost LRD je zafazena do seznamu udalosti LRD konkrétniho ¥idiciho fezu (8) s prioritou
definovanou v konfiguraci udilosti LRD, spole¢né s automatickymi udalostmi LRD, v
poloautomatlckem rezimu se zadavaji vsechny udalosti, které se vyhodnocuji i v
automatickém rezimu a udalosti dalsi, které neni mozné automaticky detekovat, napf. prace na
silnici, zvife na vozovce atd.,

— déle nasleduje moznost rezimu manualniho ovladani znatek - vkladani udalosti a tedy
ovladani proménného dopravni znadeni, jednotlivé proménné dopravni znacky jsou v systému
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LRD ovladany pfimo ru¢né z uzivatelského rozhrani, pfi¢emz v tomto manualnim rezimu ma
dopravni znaCeni vyssi prioritu nez povely automatickych a poloautomatickych udalosti LRD
a manualn€ navolené symboly na PDZ jsou uzamceny proti piepsani symbolem jinym, dokud
neni manualni reZim ukonden.

4. Postup liniového fizeni dopravy, podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze u udalosti LRD
zaregistrovanych v systému LRD jsou neustale vyhodnocovany jejich vzajemné prostorové
vazby, tak, Ze nedochazi k prekro¢eni pravidel pro dopravni znaceni a systém LRD se nachazi v
konzistentnim stavu z hlediska fizeni dopravniho proudu tak, Ze pied kazdou vystrahou na
fidicim fezu (8(i)) existuje pfedzvést této vystrahy s dodatkovou tabulkou s uvedenou vzdalenosti
k vystraze na fidicim fezu (8(i—1)), pokud na fezu (8(i—1)) neni zaregistrovana jina vystraha, nebo
pokud jsou napf. na fezech (8(i)) a (8(i-2)) zaregistrovany udalosti harmonizace rychlosti na
danou rychlost, pak se na fidici fez (8(i—1)) nastavi tato rychlost automaticky také, aniz by zde
byla zaregistrovana udalost obsahujici pfislusnou znacku.

5. Postup liniového fizeni dopravy, podle naroki 3 a 4, vyznadujici se tim, Ze aktivace
proménného dopravniho znaeni (11) do stavii definovanych pfislusnymi udalostmi LRD jsou

provadény v Casovych sekvencich, které definuji pro kazdy fidici fez (8)/detekéni fez (8.1) a
kazdy symbol potfebny pro piechod do cilového stavu &as, kdy tento symbol je aktivovan.

2 vykresy
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