MESTO KOSICE

Magistrat mesta KoSice
Trieda SNP 48/A, 040 11 Kosice

Spis ¢.: MK/A/2026/12617

Vysvetlenie sut’aznych podkladov ¢. 4

Verejny obstaravatel’: Mesto Kosice, Trieda SNP 48/A, 040 01 KoSice

Nazov zakazKy: ,,PASPORTIZACIA MESTSKEJ INFRASTRUKTURY A ZELENE MESTA
KOSICE*

Na zaklade ziadosti o vysvetlenie sutaznych podkladov, ktoré nam bolo dorucené v systéme
JOSEPHINE dna 09.03.2026, poskytujeme nasledovni odpoved’:

Otazka ¢. 1:

Pre polohovaci systém je pozadovand priemerna maximalna odchylka (RMS) v postprocesingu
nasledovna:

- bez vypadku signalu GNSS: max. 11 mm (X, Y), 11 mm (H)

- vypadok GNSS do 60 sekiind: max. 14 mm (X, Y), 16 mm (H)

V poziadavkéch na vystupné tdaje je uvedené, ze presnost’ referencovania musi byt v stilade s normou
STN 01 3410:2020, minimalne pre 3. triedu presnosti:

-uXY =0,14m

-uH=0,12m

Dovolujeme si Vas poziadat o objasnenie uvedenej poziadavky, nakolko pozadovana presnost’
trajektorie MMS po naslednom spracovani je vyrazne vys$sia ako presnost’ pozadovana pre vysledné
vystupné data podl'a vyssie uvedenej normy.

Odpoved’:
Verejny obstaravatel’ k Vasej otdzke ohladom rozdielu medzi presnostou trajektorie polohovacieho
systtmu (RMS) a vyslednou presnostou dat podla normy STN 01 3410:2020 uvadza nasledovné
stanovisko:

Poziadavka na milimetrova presnost polohovacieho systému (GNSS/IMU) je stanovena z dvoch
kla¢ovych dovodov, ktoré st pre riadne plnenie zakazky nevyhnutné:

1. Homogenita dat pozdiz celej trajektorie: Hlavnym ciefom je zabezpeéit’ maximalnu a konzistentnt
homogenitu dat v priebehu celého zberu. Verejny obstaravatel’ chee predist’ situaciam, kedy by presnost’
na vlicovacich (kontrolnych) bodoch bola sice idedlna, ale v lokalitach medzi tymito bodmi by presnost’
v dosledku nestability trajektorie kolisala a limitne sa blizila k maximalnej povolenej odchylke. Vysoka
presnost’ IMU jednotky garantuje, ze mra¢no bodov bude geometricky stabilné a ,,nedeformované® v
kazdom metri meraného tseku, nielen v blizkosti referencnych bodov.

2. Kumulacia chyb (Error Budget) a prenos presnosti: Vysledna polohova presnost’ objektu v pasporte
(napr. uXY = 0,14 m) je su¢tom viacerych Ciastkovych chyb (chyba trajektorie, chyba kalibracie
systému, Sum laserového skenera a chyba manudlnej digitalizacie operatorom). Trajektoria je
zakladnym geometrickym stavebnym kamenom mobilného mapovania. Aby bolo mozné garantovat’
finalnu presnost’ podl'a STN v naro¢nych podmienkach mestskej zastavby (kde dochadza k odrazom
signalu a zakrytom), musi byt’ vstupna presnost’ trajektorie radovo vyssia nez pozadovany koncovy
vystup.

3. Stabilita pri vypadkoch signalu (GNSS Outage): V mestskom prostredi Kosic (uzke ulice, koruny
stromov, podjazdy) dochadza k ¢astym vypadkom GNSS signalu. Parametre nastavené pre vypadok do
60 sekund su kritické pre zachovanie kontinuity mra¢na bodov. Pristroj s niz§imi parametrami by pri
takomto vypadku vykazoval drifty (odchylky), ktoré by spdsobili rozpadnutie geometrie ulice, ¢o by
znemoznilo nasledné spracovanie pasportu v poZadovanej triede presnosti 3.
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Zaver: Verejny obstaravatel’ pripusta, Zze vysledna presnost’ diela podl'a STN 01 3410:2020 je radovo niZsia
ako teoreticka presnost’ trajektorie. Poziadavka na parametre MMS systému je vSak stanovena tak, aby bola
zabezpecena vysoka relativna presnost’ a nizka miera Sumu v mracne bodov, ¢o je nevyhnutny predpoklad
pre to, aby spracovatel’ dokazal v naslednom procese digitalizacie garantovat’ finalne parametre presnosti v
sulade s normou. Vzhl'adom na potrebu garantovat’ vysoki kvalitu dat v kazdom bode merania a eliminovat’
riziko kolisania presnosti medzi vlicovacimi bodmi, verejny obstaravatel trva na stanovenych minimalnych
parametroch polohovacieho systému.

Otazka ¢. 2:

Technické poziadavky pre MMS uvadzaju, Ze minimalna vzdialenost’ skenovania musi byt 0,3 m. Podl’a
dostupnych technickych Specifikacii pre mobilné mapovacie systémy je takato minimalna vzdialenost
pre mobilné skenovanie LIDAR v praxi vel'mi nezvy€ajnd. Zaroven pre mobilné mapovacie systémy z
vozidla nie je skenovanie objektov do 0,3 m od senzora vo vSeobecnosti ani technicky, ani prakticky
potrebné. Mohli by ste, prosim, objasnit’ dovod tejto poziadavky?

Odpoved’:

Stanoveny parameter minimalnej vzdialenosti skenovania (0,3 m) je nevyhnutny pre zabezpecenie tiplnosti
a spojitosti datovej sady (mrac¢na bodov) v Specifickych lokalitach mesta s obmedzenym meracim profilom.
Ide najma o:

1. Objekty v bezprostrednej blizkosti (Podjazdy a podchody): Pri prejazde nizkymi podjazdmi, uzkymi
historickymi branami alebo podchodmi sa senzory MMS systému nachadzaji v tesnej blizkosti
stropnych konstrukceii a bo¢nych stien. Parameter 0,3 m garantuje, ze systém tieto konStrukéné prvky
realne zachyti a nevznikntl v mrac¢ne bodov ,,slepé miesta®, ktoré¢ by znemoznili presné urcenie svetlej
vysky alebo Sirky profilu.

2. Detailna pasportizacia vodorovnych prvkov: Pri mapovani detailov v tesnej blizkosti vozidla (napr. paty
obrubnikov, odvodnovacie zlaby alebo vodorovné znacenie priamo pod uhlom dopadu blizko
trajektorie) je nizka minimdalna vzdialenost’ klI'ai€ova pre dosiahnutie poZadovanej hustoty dat (min. 500
bodov/m?) bez prerusenia kontinuity povrchu.

3. Hustd mestska zastavba: V historickom centre a v izkych ulickach s parkujicimi vozidlami sa meracie
vozidlo pohybuje v miniméalnych odstupoch od okolitej infrastruktary (stipiky, zabradlia, fasady).
Vyssia minimalna vzdialenost’ (napr. 1 m a viac) by v tychto profiloch viedla k netiplnosti dat, ¢o je pre
ucely komplexnej pasportizacie neprijatelné.

Zaver: Vzhl'adom na potrebu splnenia plnej datovej sady aj v lokalitach s obmedzenym profilom a
zabezpecenie geometrickej celistvosti digitalneho modelu, verejny obstaravatel’ trva na zachovani tohto
parametra.

Otazka ¢. 3:

Technické poziadavky zahimiaju funkcionalitu rozmazania oséb a vozidiel na snimkach v redlnom case.
Chceli by sme sa opytat, ¢i je prijatelné rieSenie, v ktorom sa anonymizacia (rozmazanie) snimok
vykonava v postprocessingu, t. j. po dokonceni zberu tdajov, a nie priamo v realnom case pocas
snimania.

Odpoved’:
Verejny obstaravatel k Vasej otazke ohladom pripustnosti anonymizdcie v rdmci post-processingu
(namiesto realneho ¢asu) uvadza nasledovné stanovisko:

1. VSeobecné technické stanovisko: Poziadavka na anonymizaciu pomocou umelej inteligencie (Al) v
realnom case je definovana ako preferované technické riesenie. Cielom je zabezpecit, aby surové
biometrické udaje (tvare) a evidenéné ¢isla vozidiel (ECV) neboli trvalo ukladané na pamétové média
v neupravenej podobe, ¢im sa minimalizuje riziko zneuzitia dat v pripade straty, odcudzenia alebo
neopravneného pristupu k zdznamovému zariadeniu pocas terénneho zberu v zmysle ¢l. 32 Nariadenia
GDPR a zakona ¢. 18/2018 Z. z. o ochrane osobnych tudajov.
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2. Bezpecnostné opatrenie: Vzhl'adom na rozsah mapovania (1 600 km komunikacii), kde dojde k
zachyteniu desiatok tisic osob, verejny obstaravatel’ povazuje anonymizaciu v redlnom Case za jediné
pripustné technické opatrenie, ktoré garantuje stlad s uvedenou legislativou.

Zaver: Dielo musi obsahovat’ dosledne anonymizované osoby a vozidla, pricom miera chybovosti pri
detekcii tvari a ECV nesmie ohrozit’ stlad s legislativou o ochrane osobnych tidajov. Funkcia anonymizacie
v realnom case je nevyhnutnou technickou podmienkou.

V Kosiciach, dna 11.03.2926
Spracoval: JUDr. Martin Sustrik na zaklade podkladov Referatu datovej politiky a analyz
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