Zber udajov - $pecifikdcia diela

P Geodetické zameranie priestorove]j polohy objektov a pasportizacia

Mesto Nové Mesto sa planuje zapojit do vyzvy Manazment Udajov institlcie verejnej spravy (dalej ako ,vyzvy“). Vysledky
projekty budu plnit nasledujlce $pecifické ciele vyzvy:
SC 7.5: Zlepgenie celkovej dostupnosti dat vo verejnej sprave s dérazom na otvorené Udaje,
SC 7.7: Umoznenie modernizcie a racionalizacie verejnej spravy IKT prostriedkami.

Cielom vyzvy je podporit a usmernit aktivity, ktoré zabezpecia nastavenie systematického a automatizovaného zverejnovania
a spristupfiovania Udajov v jednotlivych organizaciach verejnej spravy, ich vyuzivanie v ramci procesov institUcii, ako aj aktivity
Cistenia udajov pre dosiahnutie poZadovanej kvality Udajov.

Sucastou projektu bude aj geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizdcie pomocou laserového
skenovania. Vsetky ziskané data musia byt vytvorené v Standardnom formate pre ucely automatického importu do 3D GIS
systému. Dodavatel udeli v zmysle zmluvy Uzemne a ¢asovo neobmedzenu licenciu pre obstardvatela na dodané udaje.
Vystupom merania a spracovania geodetického zamerania musia byt Udaje v rozsahu podla tabulky nizsie.

ID Objekt evidencie — nazov Objekt evidencie (vystup geodetického zamerania a spracovania

OE tdajov) - popis

OE1l lokalizacny register ulic geometricka strednica polygdnov reprezentujucich cestné teleso
pre dand ulicu

OE2 lokalizacny register miestnych komunikdciis | musi predstavovat mnoZinu vsetkych plosnych segmentov

identifikdciou ich stavu reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych cestnych segmentov

OE3 | lokalizacny register vpustov bodova lokalizacnd vrstva reprezentujucich lokalizaciu
jednotlivych prvkov

OE4 lokalizacny register chodnikov a verejnych musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov

priestranstiev reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych polygonainych
segmentov siete chodnikov a verejnych priestranstiev

OE5 | lokalizacny register cyklotrds musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych cyklotras

OE6 | lokalizacny register stromov, zelene a krikov | musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych stromov, zelene a krikov

Sucastou je aj mapovanie travnatych pléch
(z6ny typu — nizke trdvy — kvetnate luky, zony
udrzby — mesto - sukromnici, zony kosenia -
intervaly)

OE7 | lokalizacny register parkovacich miest musi predstavovat mnoZzinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych polygonalnych
segmentov parkovacich miest pre auta

OE8 | lokalizacny register hrobovych miest musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych polygonalnych
segmentov parkovacich hrobovych miest

OE9 | lokalizacny register [dmp verejného bodova lokalizacna vrstva reprezentujucich lokalizaciu

osvetlenia jednotlivych [dmp verejného osvetlenia

OE10 | lokalizacny register stojisk pre nddoby plosné segmenty s jednoznacnou identifikaciou obvodu pre

komundineho odpadu, separovaného nadoby komundalneho odpadu, separovaného odpadu a
odpadu a jednotlivé nddoby jednotlivé nadoby

OE11 | lokalizacny register mobilidru bodova lokalizacna vrstva reprezentujucich lokalizaciu
jednotlivych laviciek.

V rozsahu minimdlne lavicky.




OE12 | lokalizacny register dopravného znacenia bodova lokaliza¢nd vrstva reprezentujucich lokalizaciu
jednotlivych prvkov

OE13 | lokalizacny register autobusovych zastavok bodova lokalizacna vrstva reprezentujucich lokalizaciu
jednotlivych prvkov

OE14 | lokalizacny register vrstiev izemného pldnu Polygonélna / plodna vrstva / na zéklade priebehu hranic
jednotlivych Uzemno-planovacich jednotiek /funkénych ploch v
Sucastou musia byt jednotlivé vykresy, meste. Musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
regulacné bloky + priradit reguldcie z reprezentujucich lokalizaciu vrstiev Gzemného planu

textovej casti, ochranné pdsma, letiskovy
kuZel = max vyska zdstavby v m n.m.
OE15 | lokalizacny register vrstiev energetickych Polygonadlna / plosna vrstva / na zéklade priebehu hranic

sietf jednotlivych Gzemno-planovacich jednotiek /funkénych ploch v
meste. Musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu vrstiev.

OE16 | lokalizacny register vrstiev katastrdlnej mapy | Polygondlna / plodné vrstva / na zaklade priebehu hranic
jednotlivych Uzemno-planovacich jednotiek /funkénych ploch v
meste. Musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu vrstiev.

OE17 | Lokalizacny register rizika poSkodenia ciest musi predstavovat mnozinu vietkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu vrstiev rizik poskodenia cestnej
komunikacie

Pre Ucely spinenia predmetu zakazky , Geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizadcia doda dodavatel
vysledky nasledovnych merani:
e  Aktudlne mobilné mapové dielo mesta, 360° snimky — vystup merania: (JPEG )
e Aktudlne mobilné mapové dielo mesta, mra¢no bodov
e Diagnostické vystupy a vytvorenie vrstvy planu oprav komunikacii mesta v rozsahu cca 60 pruho km — vystup
merania: (SHP., XLS.)
e Ortofotomapa — vystup merania: (JPEG,TIF,GEOTIF)

Aktualne mobilné mapové dielo mesta, 360° snimky
Realizdcia diela predpokladd od dodavatela dodanie vysledkov mapovania volne pristupnych komunikacii, chodnikov, pesej
zény a namestia technoldgiou mobilného mapovania v rozsahu vymedzeného Uzemia intravildnu mesta.

Dodané dielo musi byt zhotovené mobilnym mapovacim systémom s nasledovnymi minimalnymi parametrami:

- Pocet zdznamovych senzorov: min. 6 CMOS senzorov
- Rozlisenie jedného senzora: min. 5 MP
- Zorné pole: min 90% pokrytie pInej sféry
- Obrazova frekvencia senzora: min. 30 FPS(JPEG Compressed) pri rozliseni 2448x2048
- Technoldgia urcenia polohy: GNSS integrovana inerciadlna meracia jednotka
- Obvykla max. polohova odchylka (RMS) IMU jednotky:
a) 0.02 m-0.05m ( post-procesny vypocet) bez vypadku GNSS signalu
b) 0.20 m—0.80 m ( post-procesny vypocet) s vypadkom GNSS signdlu 1km alebo 1 mindta
- Obvykld max. uhlova odchylka (RMS) azimut:
a) 0.08 ( post-procesny vypocet) bez vypadku GNSS signalu
b) 0.2 (post-procesny vypocet) s vypadkom GNSS signalu 1km alebo 1 minuta
- Moznost vystupu dosiahnutych polohovych a uhlovych odchylok (RMS) uréenie trajektérie pre kazdu snimku



Dielo musi splfiat nasledovné poziadavky na geodeticky referenény systém, stradnicové systémy, vypocty a transformacie:

- Geodeticky referencny systém: ETRS89

- Post-procesné vypocty: pomocné vypocty fazovych a kddovych merani musia vyt vykonané v koncepte VRS pre
Casovy interval 1 sekunda pomocou prislichajucej sluzby , Slovenskej observacnej sluzby” (SKPOS)

- Transformécia suradnic: transformacia suradnic z geodetického referencného systému ETRS89 do S-JTSK ( JTSK)
musi byt vykonana pomocou rezortnej transformacnej sluzby Geodetického a kartografického Ustavu Bratislava.

- Vysledné suradnicové systémy: S-JTSK(realizacia JTSK), vyskovy systém Bpv

Dielo musi byt zhotovené v nasledovnych obdobiach, ¢ase, externych podmienok a spésobe tvorby:

- Aktudlnost dat

- Obdobie pre zmapovanie: bezvegetacné

- Cas tvorby diela: zaciatok min. 3 hodiny po vychode sinka a ukonéenie min. 3 hodiny pred zdpadom sinka
¢asového pasma SELC

- Externé podmienky: obla¢nost v synoptickej meteoroldgii vyjadrena hodnotami - O jasno, 1 jasno, 2 skoro jasno,
3 mala oblac¢nost, 4 polojasno alebo 5 oblac¢no, zo stupnice 0-8. Povrchy spevnenych komunikacii alebo
chodnikov musia byt suché a bez mlak

- Vzdialenost snimania: v pohybe cca 2 m

- Jednosmerné a dvojsmerné komunikacie budd zmapované v jednom smere jazdy

- Viac prudové komunikacie budd zmapované v jednom smere pravého pruhu jazdy v kazdom smere

- Namestia, pesia zona a parkoviskd budu zmapované okruznou jazdou vyhradenej plochy

- Zjazdy a ndjazdy na mosty budl zmapované v jednom smere jazdy

- Cely rozsah diela bude zmapovany po zvislé dopravné znacenie obmedzujlce vstup na sukromny pozemok,
zakaz vjazdu alebo fyzicku prekazku na komunikacii (zavora, rozkopavka, odstavené vozidlo ...)

- Vysledna trajektéria musi byt olistena od duplicitnych prejazdov a v miestach krizovatiek na ich pociato¢nu
uroven (nie subeh)

- Napojenie jednotlivych uzlov tras vyslednej trajektorie v krizovatkdch musi byt mensie ako 8 metrov

- Trajektdria mapovania a zaznamu musi byt tvorena ako suvisly prejazd komunikacie podla jej zaradenia v poradi
dialnice a rychlostné cesty, privadzace, cesta I. triedy, cesta Il. triedy, cesta lll. triedy, miestna alebo ucelova
komunikacia, parkoviska, chodniky bez prerusovania alebo odbocenia na ind podradenu komunikaciu, pricom
pri miestnych a Ucelovych komunikacidch ma prioritu dodrzanie jazdy v priamom smere alebo v rovnakom nazve
ulice alebo znacky Hlavna cesta

- Nie je dovolené tvorit trajektériu mapovania a zdznam nadradenych komunikéacii ,skladanim" z vyjazdov z
podradenych komunikacii

Dielo musi pozostavat z nasledovnych vysledkov:

- Jednotlivé snimky zo senzorov musia byt generované do jednej panoramatickej snimky

- Panoramatické snimky musia mat jedno jednoznacny nazov suboru v siborovom formate JPG

- Panoramatické snimky nesmu obsahovat uloZzené metadéta o polohe (Exif Info)

- Panoramatické snimky musia byt uloZzené v samostatnych adresaroch s Cislovanim jednotlivych blokov (misii)

- Panoramatické snimky musia byt v min. rozliSeni 8000x4000 pixelov rekompresované z originalu s ohladom na
Citatelnost textu pomocou algoritmu Strukturalnej podobnosti (SSIM) a uloZené v progresivnom Standarde JPG

- Ku kaZdej panoramatickej snimke budu uréené udaje:



- Casova stopa snimky v ¢asovom pasme UTC v podobe Udaju GPS Seconds s presnostou na 3 desatinné
miesta

- suradnice (Y, X, Z) v poZadovanom suradnicovom systéme v metrickych jednotkdch s presnostou na 3
desatinné miesta. Suradnice X a Y budu so zapornym znamienkom

- trirotacné uhly (Roll, Pitch, Heading) v uhlovych jednotkdach stupen s presnostou na 3 desatinné miesta

- polohové odchylky suradnic (dY, dX, dZ) v metrickych jednotkach s presnostou na 3 desatinné miesta

- uhlové odchylky naklonov (dRoll, dPitch, dHeadIng) v uhlovych jednotkach stupen s presnostou na 3
desatinné miesta

- Vsetky identifikacné udaje k panoramatickym snimkam (suradnice, rotacie, odchylky) musia byt uloZzené v
suborovom formate ASClI s oddelovacom a zoradené vzostupne podla tvorby snimok tak, aby v kazdom riadku
bola uvedena informdcia o ndzve suiboru snimky a jej odpovedajucich hodnotach identifikacnych udajov

Dielo bude dodané v sulade s aktudlne platnou legislativou o ochrane osobnych Udajov, a to Nariadenia Eurépskeho
parlamentu a Rady (EU) 2016/679 z 27. aprila 2016 o ochrane fyzickych oséb pri spractivani osobnych tidajov a volnom pohybe
takychto Udajov a zdkona ¢. 18/2018 Z.z. o ochrane osobnych Udajov v platnom zneni. Snimky nebudu obsahovat osobné
Udaje 0s6b. V pripade, ak na snimkach budu zachytené osoby, budu tieto v oblasti hlavy anonymizované (rozostrené).

Aktudlne mobilné mapové dielo mesta, mra¢no bodov
Georeferencované mracno bodov musi byt vyhotovené podla nasledovnych zédsad:

— Zameranie vychadza zo skutkového stavu a musi byt vysledkom priameho merania v teréne,

—  Vysledky merania budu odovzdané vo forme referencovaného a vyrovnaného mracna bodov,
detailu. Podrobnost mracna je definovana hustotou bodov na povrchu meraného objektu. Hustota mracna bodov
musi byt o jeden rad vyssia ako je geometria najmensieho detailu, ktory je predmetom merania. Znamena to, Ze pri
modelovani prvku s rozmermi 100 mm x 100 mm je poZadovand minimdlna hustota mra¢na bodov 30 mm x 30 mm
(100 mm plocha je charakterizovana 3 az 6 bodmi mracna).

—  Presnost vysledného mracna bodov (po transformécii jednotlivych mracien do spoloc¢ného sudradnicového systému)
definovana v kazdom bode je charakterizovana priestorovou strednou polohovou chybou, ktord nesmie prekrocit
hodnotu 100 mm (uvedené plati, pre body leZiace na povrchu meraného objektu, neplati pre ,falosné odrazy, efekt
hrdn a pod.”).

— Mracno bodov musi byt referencované v siradnicovom systéme SITSK(JTSK) a vo vyskovom systéme Bpv. Presnost
referencovania musi vyhovovat podmienke definovanej STN 01 3410:2020 pre 3. triedu presnosti (uxy = 0,14 m, un
=0,12 m).

— Mraéno bodov treba odovzdat v siborovom formate *.E57

Ortofotomapa

Ortofotomapa v rozsahu zastavaného Gzemia mesta v rozliSeni minimalne 2,5cm /pixel georeferencovana do S-JTSK nad
definovanou lokalitou a vygkovy systém Bpv. Polohova presnost georeferencovanej ortofotomapy musi spltiat nasledovné
poziadavky:

RMSEx stredna chyba suradnice X nepresiahne 15cm

RMSEy stredna chyba sdradnice Y nepresiahne 15cm



Diagnostické vystupy a vytvorenie vrstvy planu oprav komunikacii mesta v rozsahu cca 60 pruho km

Diagnostika pozemnych komunikacii mesta bude pozostavat z merania premennych technickych parametrov v nasledujicom
rozsahu:

Pozd(zna nerovnost IRI (medzindrodny index nerovnosti vozovky) v oboch jazdnych pruhoch.

Hlbka vyjazdenych kolaji ,R“ - vypocet parametru R bude pozostévat z meranych prie¢nych profilouv jazdného pruhu v $irke
minimalne 3,9 m pri intervale max. 10 m, v rozsahu meracej rychlosti 20 - 90 km/h. Zaznamenané body v prie¢nom profile
budi rozmiestnené vo vzdialenosti max. 0,05 m. Sirka snimaného pésu je minimalne 3,9 m.

Hlbka vody vo vyjazdenej kolaji ,w”. Teoretickd hibka vody vo vyjazdenej kolaji ,w* je uréend z vysledkov merania hibky
vyjazdenej kolaje ako max. vyéka vodného stipca v lavej alebo pravej jazdnej stope (wL nebo wR), ktord v nasnimanych
prie¢nych profiloch na tseku dizky 10 m méze nastat. Presnost je + 0,5 mm.

Stredna hlbka profilu povrchu vozovky MPD - meranie podrobného pozd(Zneho profilu makrotexttry povrchu v dvoch
jazdnych stopéch a uprostred na dizke max. 0,20 m, s krokom merania 10 m a na jeho zaklade stanovenie strednej hibky
profilu povrchu vozovky ,MPD". Presnost merania = 0,1 mm.

Poruchy netuhych komunikacii — ziskané z 2D kolmej snimky povrchu vozovky. Z tychto snimkov budd vyhodnotené poruchy
vozovky a rozrtriedené podla platnych technickych podmienok (trhliny, vytlky,...)

Priecny sklon jazdného pruhu.

Fotodokumentécia cesty a nejblizSieho okolia — Farebna fotodokumentéacia v doprednom smere v min. rozliseni Full HD
(1920 x 1080 px), snimkované po 5m (+/- 0,5m).

Na zdklade zistenych premennych parametrov pozadujeme vykonat:

- vyhodnotenie stavu ciest podla platnych technickych predpisov s rozdelenim do 5tich zékladnych klasifikacnych stupriov
oznacujucich stav komunikacie v hodnoteni 1-5. Vystup bude vypracovany samostatne pre jednotlivé premenné parametre a
pre hodnotenie stavu komunikacie na zaklade ziskanych Udajov o poruchdch, vtabulkovej podobe vo formate XLS.
Hodnotenie bude zobrazené v mape ( vo formate shp.) s farebnym odlisenim jednotlivych tried.

PoZadované vystupy:

- Vyhotovenie vrstvy vypoctu planu Gdrzby a oprav na 5r. obdobie vo formate shp.

- Diagnostické vystupy a vytvorenie vrstvy planu oprdv komunikdcii mesta v rozsahu cca 60 pruho km — vystup merania: (SHP.
L XLS.)



