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Abstrakt

Pohyb volnym terénem terénnich vozidel je ovliviiovan mnoha faktory - geografickym
prostiedim, klimatickymi a povétrnostnimi podminkami, denni dobou, zkuSenostmi

a schopnostmi ridice a technickymi a provoznimi vlastnostmi vozidla. Dil¢i faktory lze hodnotit
pomoci kritérii na zakladé provoznich zkouSek. Komplexni model pohybu daného vozidla je
potom mozné vytvorit jako multikriterialni analyzu, ve které se vhodnym zptisobem kombinuji
dil¢i hodnoty faktorti na daném uzemi podle jejich vzajemné zavislosti nebo nezavislosti.

Na katedre vojenské geografie a meteorologie Fakulty vojenskych technologii Univerzity obrany
v Brné je jiz nékolik let vyvijen komplexni model priichodnosti vojenské techniky otevienym
prostorem. Zakladnimi geografickymi a tematickymi daty pouzivanymi v modelu jsou
standardni polohova a vy$kova data Geografické sluzby ACR (DMU25, DMR3), dale data
vytvotena ve spolupraci MO CR, CUZK a MZe CR (DMU4G, DMU5G), synteticka databaze piid

a data ziskana z vlastnich méreni. Zakladnimi technickymi daty jsou tdaje o vlastnostech daného
vozidla, ktera publikuje jeho vyrobce a které jsou zptfesnéna na zakladé vojskovych zkousek
vozidla.

Komplexni model je vytvaren pomoci matematickych modelti multikriteridlni analyzy, které jsou
pirevedeny do procesnich modeld v prostiredi ArcGIS. Vysledkem celé analyzy je ,cenova mapa“,
kde ,cena“ pixelu (zpravidla 1x1 metr) je modelovana schopnost daného vozidla projet dany
pixel. Cela cenova mapa poskytuje komplexni informaci o moznostech pohybu daného typu
vozidla v zadaném prostoru, a tudizZ mize slouzit jako podklad pro rozhodnuti, jaké jsou

v daném prostoru moznosti manévru vozidel. Cenova mapa miiZe rovnéz slouzit pro
optimalizaci pohybu vozidle na daném prostoru.

Komplexni model byl dvakrat testovan v praxi ve vojenskych djezdech v letech 2014 a 2015.
K testiim byla pouZita béZna kolova i pasova technika pouZivana u jednotek ACR. Na z4kladé
pokracujicich pracich na zpresiovani hodnoceni dil¢ich faktord (inosnosti ptid, mozZnosti
pohybu v lesnich celcich, moZnosti piekonavani vodnich tokil apod.) a provedenych testi jsou
v soucasné dobé upravovany vSechny modely s cilem dosahnout co nejvétsi shody
modelovanych a skute¢nych hodnot.
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