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UvOoD JEDNOTLIVE DILC ANALYZY

Reliéf je jednou ze zakladnich slozek krajiny. Clenitost reliéfu ovliviiuje lidskou ¢innost, a proto byl reliéf vidy vyznamnym prvkem zaznamendvanym .
na mapach. Moderni zpisoby zaznamenavani a zkoumani reliéfu se znacné rozsifili i v oblasti geografickych informacnich systému. Kromé hlavnich SKLON RELIEFU

terénnich tvarU je soucasti reliéfu i mikroreliéf. Nova generace digitdlnich vyskovych modell je jiz dostate€né presnda a umoznuje analyzovat 1 VS MAXIMALNI’ STOUPAVOST
mikroreliéfni prvky. Mnoho takovych prvku se v krajiné objevuje podél liniovych objektl, jako jsou komunikace nebo vodni toky. Tyto terénni : )
prekazky mohou ovlivnit do jisté miry moznosti pohybu vozidel. Navrzena metoda identifikuje terénni hrany a klasifikuje moznosti jejich prekonani

Vyhodnoceni sklont je provedeno ze spojitétho modelu ve
vojenskymi vozidly. formatu GRID s vyuzitim standardniho nastroje Slope. Vrstva
sklonu je klasifikovana na zakladé hodnoty maximalniho stoupani
(tabulka nize) a stanovuje tak uzemi, které je pro dany typ vozidla
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MAXIMALNI STOUPAVOST VYBRANA VOJENSKA TECHNIKA

V%tﬂedclem k vellkostem mlkrorelllefnlch tva,ruv a, mOZI:IOStemWJEJICh zf';\c,hycevnl ve, Land Rover 110
vyskovych modelech, je nezbytné pro provadéni analyzy vyuzit co nejvice presné 2Q° Tatra 815
vyékové modely. V tomto pfipadé byl vyuZit Digitadlni model reliéfu Ceské
republiky 5. generace (DMR 5G). Oveéreni presnosti v urceni vysky DMR 5G
probéhlo mérenim na objektech mikroreliéfu. Pri vyhodnoceni namérenych dat
se potvrdilo, Ze DMR 5G nadhodnocuje vysky zejména u prikopt a vyhlazuje terén
tam, kde se vyskytuji ostré zlomy. Tendence shlazovat skutecny terén se projevuje
jak na dolnich hranach, tak na hornich hranach. Deklarovana presnost DMR 5G je
platna, pro tuto analyzu dostatecna.

Tatra 810, UAZ 469, Land Rover 110,

30°
Pandur I, T72M4 CZ

35° BVP 2

ZMENA SKLONU SVAHU
7. VS.PREDNi NAJEZDOVY UHEL

Vypocet zmény sklonu svahu je druhym krokem v analyze
, p ; o~ p detekovani terénnich hran. Nad vytvorenou vrstvou sklonu svahu
VYSLEDKY JEDNOTLIVYCH DILCICH ANALYZ je s vyuzitim funkce Focal Statistic hledan nejvyssi rozdil hodnot
sklonu terénu v ramci zvoleného okna. Nejvyssi hodnota je v
novém rastru zapsana do prostredniho pixelu. Vypocet novych
hodnot rastru byl proveden v sousednosti bunék 3 x 3 pixely, kde
hodnota je vysledkem rozdilu maximalni a minimalni hodnoty
sklonu v dané oblasti.

PREDNI NAJEZDOVY UHEL | VYBRANA VOJENSKA TECHNIKA
29° BVP 2
32° Tatra 815
36° T72M4 CZ
ZELEZNICNI NASEP 1 :5 OOO PRUCHODNE _ NEPRUCHODNE 37 Tatra 810
41° lveco M65
43° Pandur I
48° UAZ 469
Lokalita 50° Land Rover 110

Vlastéjovice
(Stredocesky kraj)

DETEKCE TERENNICH HRAN
3. (pouze pro kolova vozidla)

Postup se opira o limitni hodnoty dvou technickych parametru
kolovych vozidel (svétlou vysku a rozvor kol). Pri vypocCtu se
neuvazuje deformace pruzin a pneumatik, ani deformace terénu
1:5 000 PRUCHODNE _NEPROCHODNE zatizenim vozidla. Zakladnim podkladem pro vypocet byla opét
rastrova vrstva s nadmorskymi vyskami. Hlavnim smyslem celé
analyzy je hledani takovych pixeld, jejichz hodnota (nadmorska
vyska) je vyssSi nez modelovana hodnota nadmorské vysky
podvozku mezi napravami.
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Aktualné probiha e
e P/SVETLA VYSKA

verifikace a
automatizace 3. dilci
analyzy. Obrazky v Casti
SHRNUTI ukazuji mozné

vystupy
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1:5 000 PRUCHODNE _ NEPRUCHODNE

Pokud je pfi vypoctu nadmorska vyska terénu H, v bodé P rovna
nebo vyssi nez hodnota H, stanovena rovnici nize, nedokaze

2ELZNICNI' NASEP A VYKOP S H R N UTI’ vozidlo prekonat dany mikroreliéfni tvar.
-‘4 Mikroreliéfni tvary jsou dulezitou soucasti H, = (V2 =) + x4V,
(. reliéfu. Jejich identifikace v digitalnich modelech 2
Kﬂn'@\'mt@feﬁn'tvaf reliéfu (DMR) a analyticka prace s nimi nebyla
do neddvné doby témér moznd. DMR vzhledem V; — nadmorska vyska terenu pod spodni napravou
k vzdalenostem mezi body, které dosahovaly a? V, —nadmorska vyska terénu pod horni napravou
desitek metrd potlacovaly vétiinu x — koeficient zohlednuijici svétlou vysku vozidla
mikroreliéfnich tvarid. Nova generace DMR ¢ — sklon roviny podvozku
vytvarena pomoci leteckého laserového SV —svetla vyska
.y Vi vy - SV
skenovani tyto nedostatky castecné odstranuje. RK — rozvor kol X =
|dentifikaci mikroreliéfnich tvarl lze vyuzit pri CoOS @
hodnoceni moznosti jejich prekonavani v ramci V2 — V1
Fedeni prichodnosti terénu pro potfeby slozek Land Rover 110 @ = arctan
ZS, zemédéict & lesniki; nebo napfiklad pf SVETLAWEKA | ROZVOR KOL RK
vytvareni Digitalni katastru nemovitosti (terénni
hrana jako linie vlastnické hranice). 0,23 m 2,79 m

‘DﬁTEKCE TERENNICH HRAN A HODNOCENT JEJICH VLIVU NA POHYB VOZIDEL. Datum: 8. — 9. 11. 2017. Konference GIS Esri v CR 2017. Redeno v ramci projektG: 1) Analyza vlivd povrchu terénu, ptid, vodstva a vegetace na prichodnost terénu — podpora projektu NATO Reference Mobility Model (NRMM) a Geografického
-, W zabezpeéeni ACR — SV17-210 a 2) Rozvoj metod hodnoceni pfirodniho prostiedi Ceské republiky z hlediska obrany a ochrany jejiho teritoria — NATURENVIR.
. = - FQtografle Filip Dohnal Michaela Sturcova; SW: ArcMap 10.3.1, MS Office 2016, GeoGebra 5.0. Data: Digitalni model reliéfu Ceské republiky 5. generace (© CUZK), Digitalni model tzemi DMU 25 (© VGHMUF), Ortofoto Ceské republiky (© CUZK — on-line).
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