Priloha ¢. 2 Miniméalna Specifikacia

P Geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacia vo vegetaénom obdobi

Mesto Tvrdosin sa planuje zapojit’ do vyzvy Manazment udajov institiicie verejnej spravy (d’alej ako ,,vyzvy*).
Vysledky projekty budu plnit’ nasledujuce Specifické ciele vyzvy:

SC 7.5: Zlepsenie celkovej dostupnosti dat vo verejnej sprave s dorazom na otvorené udaje,

SC 7.7: Umoznenie modernizacie a racionalizacie verejnej spravy IKT prostriedkami.

Ciel'om vyzvy je podporit’ a usmernit’ aktivity, ktoré zabezpecia nastavenie systematického a automatizovaného
zverejiiovania a spristupniovania udajov v jednotlivych organizaciach verejnej spravy, ich vyuzivanie v ramci
procesov institucii, ako aj aktivity Cistenia udajov pre dosiahnutie pozadovanej kvality udajov.

Sucast'ou projektu bude aj geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacie pomocou laserového
skenovania. Vsetky ziskané data musia byt vytvorené v $tandardnom formate pre tcely automatického importu
do 3D Gis systému. Dodavatel’ udeli v zmysle zmluvy izemne a ¢asovo neobmedzent licenciu pre obstaravatel'a
na dodané tdaje. Vystupom merania a spracovania geodetického zamerania musia byt’ udaje v rozsahu podl'a
tabul’ky nizSie. Uvedené merania je potrebné vykonavat’ vo vegetaénom obdobi. Obstaravatel’ planuje

obstaravat’ polozku tak, aby meranie prebiehalo vo vegetaénom obdobi v obdobi Q2 a Q3 roka 2023.

ID

Objekt evidencie — nazov

Objekt evidencie (vystup geodetického zamerania

OE a spracovania udajov) - popis

OE13

lokalizacny register kulturnych pamia-
tok

bodova lokaliza¢na vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
notlivych prvkov

OE14

lokalizacny register Sportovisk

plosné segmenty s jednoznacnou identifikaciou kazdého
$portoviska

OE15

lokalizacny register ubytovacich zaria-
deni

plosné segmenty s jednoznacnou identifikaciou kazdého
ubytovacieho zariadenia

OE16

lokalizacny register vrstiev uzemného
planu

Sucastou musia byt jednotlivé vykresy,
regulacné bloky + priradit reguldcie z
textovej casti, ochranné pdsma, letis-
kovy kuzel = max vyska zdstavby v m
n.m.

Polygonalna / plosna vrstva / na zaklade priebehu hranic
jednotlivych tizemno-planovacich jednotick /funkénych
ploch v meste. Musi predstavovat’ mnozinu vsetkych plos-
nych segmentov reprezentujucich lokalizaciu vrstiev izem-
ného planu

OE17

mapy pre integraciu so systémami
tretich stran

plosna vrstva minimalne v Struktire XY suradnice, cislo
parcely, ulice, prip. ¢islo katastradlneho tizemia

OE18

lokalizaény register rizika poskodenia
ciest

musi predstavovat’ mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujticich lokalizaciu vrstiev rizik poskodenia cest-
nej komunikacie

Pre tcely splnenia predmetu zakazky ,,Geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacia vo
vegetacnom obdobi* doda dodavatel’ vysledky nasledovnych merani:

Aktualne mobilné mapové dielo mesta Tvrdosin, 360° snimky — vystup merania: (JPEG )
Kontinualne nedestruktivne meranie a vyhodnotenie komunikacii — vystup merania: (SHP. , XLS.)
Ortofotomapa a 3D model mesta Tvrdo§in — vystup merania: (JPEG, TIF,GEOTIF)




Aktuilne mobilné mapové dielo mesta TvrdoSin, 360° snimky

Realizacia diela predpoklada od dodavatel’a dodanie vysledkov mapovania vol'ne pristupnych komunikécii, chod-
nikov, pesSej zony a namestia technolégiou mobilného mapovania v rozsahu vymedzeného tzemia intravilanu
mesta Tvrdosin.

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 plnej sféry
- Obrazova frekvencia senzora: min. 30 FPS(JPEG Compressed) pri rozliSeni 2448x2048
- Technolodgia urenia polohy: GNSS integrovana inercidlna meracia jednotka
- Obvykla max. polohovéa odchylka (RMS) IMU jednotky:
a) 0.02m-0.05m ( post-procesny vypocet) bez vypadku GNSS signalu
b) 0.20 m—0.80 m ( post-procesny vypocet) s vypadkom GNSS signalu 1km alebo 1 minuta
- Obvykla 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 mintta
- Moznost’ vystupu dosiahnutych polohovych a uhlovych odchylok (RMS) uréenie trajektorie pre
kazda snimku

Dielo musi spinat’ nasledovné poziadavky na geodeticky referenény systém, stiradnicové systémy, vypoéty a trans-
formacie:

- Geodeticky referencny systém: ETRS89

- Post-procesné vypocty: pomocné vypolty fazovych a kédovych merani musia vyt vykonané v kon-
cepte VRS pre ¢asovy interval 1 sekunda pomocou prisluchajticej sluzby ,,Slovenskej observaéne;j
sluzby* (SKPOS)

- Transformacia stradnic: transformdcia suradnic z geodetického referenéného systému ETRS89 do
S-JTSK ( JTSK) musi byt vykonana pomocou rezortnej transformaénej sluzby Geodetického a kar-
tografického tistavu Bratislava.

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

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

- Aktualnost’ dat

- Obdobie pre zmapovanie: bezvegetacné

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

- Externé podmienky: obla¢nost’ v synoptickej meteorologii vyjadrena hodnotami - O jasno, 1 jasno,
2 skoro jasno, 3 mala oblacnost, 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 budi zmapované v jednom smere jazdy

- Viac prudové komunikécie budi zmapované v jednom smere pravého pruhu jazdy v kazdom smere

- Néamestia, pesia zona a parkoviska budi zmapované okruznou jazdou vyhradenej plochy

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

- Cely rozsah diela bude zmapovany po zvislé dopravné znacenie obmedzujlice vstup na sukromny

pozemok, zékaz vjazdu alebo fyzicku prekazku na komunikacii (zavora, rozkopavka, odstavené vo-
zidlo ...)



- Vysledna trajektoria musi byt o€istend od duplicitnych prejazdov a v miestach krizovatiek na ich
pociatoéntl tiroven (nie sibeh)

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

- Trajektoria mapovania a zaznamu musi byt tvorena ako stvisly prejazd komunikacie podla jej zara-
denia v poradi dial'nice a rychlostné cesty, privadzace, cesta I. triedy, cesta Il. triedy, cesta III. triedy,
miestna alebo t¢elova komunikacia, parkoviska, chodniky bez prerusovania alebo odbocenia na inti
podradent komunikaciu, pricom pri miestnych a ucelovych komunikacidch ma prioritu dodrzanie
jazdy v priamom smere alebo v rovnakom nazve ulice alebo zna¢ky Hlavna cesta

- Nie je dovolené tvorit’ trajektoriu mapovania a zdznam nadradenych komunikacii ,,skladanim" z vy-
jazdov 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 stiboru v suborovom forméate JPG

- Panoramatické snimky nesmu obsahovat’ ulozené metadata o polohe (Exif Info)

- Panoramatické snimky musia byt ulozené v samostatnych adresaroch s ¢islovanim jednotlivych blo-
kov (misii)

- Panoramatické snimky musia byt v min. rozliseni 8000x4000 pixelov rekompresované z originalu s
ohl'adom na ¢itatel'nost’ textu pomocou algoritmu $trukturalnej podobnosti (SSIM) a uloZené v prog-
resivnom 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 jednotkach s presnos-
tou na 3 desatinné miesta. Stiradnice X a Y budu so zapornym znamienkom

- trirota¢né uhly (Roll, Pitch, Heading) v uhlovych jednotkach stupei s presnost'ou na 3 desatinné
miesta

- polohové odchylky suradnic (dY, dX, dZ) v metrickych jednotkéach s presnost’ou na 3 desatinné
miesta

- uhlové odchylky néklonov (dRoll, dPitch, dHeadlng) v uhlovych jednotkach stupen s pres-
nostou na 3 desatinné miesta

- Vsetky identifikacné idaje k panoramatickym snimkam (stradnice, rotacie, odchylky) musia byt
uloZené v suborovom formate ASCII s oddel'ova¢om a zoradené vzostupne podl’a tvorby snimok tak,
aby v kazdom riadku bola uvedena informacia o nazve suboru snimky a jej odpovedajtcich hodno-
tach identifikacnych udajov

Dielo bude dodané v stilade s aktudlne platnou legislativou o ochrane osobnych tdajov, a to Nariadenia Europ-
skeho parlamentu a Rady (EU) 2016/679 z 27. aprila 2016 o ochrane fyzickych 0sob pri spractivani osobnych
udajov a vol'nom pohybe takychto tidajov a zakona ¢. 18/2018 Z.z. o ochrane osobnych tidajov v platnom zneni.
Snimky nebudt obsahovat’ osobné udaje 0séb. V pripade, ak na snimkach budt zachytené osoby, budu tieto v
oblasti hlavy anonymizované (rozostrené).

Ortofotomapa a 3D model mesta Tvrdosin
Dielo bude vypracované a odovzdané v ¢leneni na tieto Casti:

A) Ortofotomapa vyhotovena vo vegetaénom obdobi v rozsahu zastavaného uzemia mesta Tvrdo§in v rozliseni
minimalne 2,5cm /pixel georeferencovana do S-JTSK nad definovanou lokalitou a vyskovy systém Bpv

B) Vytvorenie nového 3D digitilneho modelu mesta Tvrdosin Vektorovy 3D model zastavby musi obsahovat’
3D realny stav budov s pddorysom nad 12m? vo forme vektorovej geodatabazy v irovni generalizacie:



I. LoD2 ( podrobny stresny model) v rozsahu vybrané¢ho tizemia mesta Tvrdo$in

II. LoD3 (detaily na strechach, detaily dominant, kostolov, mostov..) v rozsahu vybraného uzemia uzatvoreného
polygonu centralnej mestskej zony a jej okolia

Vratane textirovania 3D modelu zastavby z leteckych snimok.
Kontinualne nedeStruktivne meranie a vyhodnotenie komunikacii

Predmetom realizcie je georadarové meranie ciest, 3D tomografia cestného telesa pomocou viackanalového
georadaru a vyhodnotenie vybranych usekov komunikacii mesta ako aj uréenie rizika poskodenia ciest tazkou
technikou.

Pozadujeme vykonanie merani na usekoch bez dopravnych obmedzeni pre zistovanie kontinualneho priebehu
vozovky technolégiami:

- Georadarova (GPR) anténa s moznost'ou merania hribky casti konstrukcie vozovky od 5 cm do 75 c¢cm s
centralnou frekvenciou 1,6 a 2,0 GHz — hrubok stmelenych, nestmelenych existujucich konstrukénych vrstiev,

- Georadarova (GPR) anténa s moznostou merania do hibky 2 m s centralnou frekvenciou 160,400 MHz -
hrubok stmelenych, nestmelenych existujicich konstrukénych vrstiev,

- Georadarova (GPR) viackanalova anténa s moznostou merania do hibky 2 m s centralnou frekvenciou 500
MHz - hriibok stmelenych, nestmelenych existujucich konstrukénych vrstiev,

Na zaklade merani je potrebné spracovat’ ich interpretaciu do podoby rzodelenia rizik. Vysledok rozdelenia rizik
je potrebné rozdelit’ do troch kategorii:

- 1 — malé riziko — stav cestného telesa je homogénny bez vyraznejSich portch, vrstva asfaltu (A) aj
asfaltobetonu (AB) je suvisla bez hribkovych zmien; vrstva mechanicky, alebo hydraulicky spevneného
kameniva (M(H)SK) vykazuje rovnorodost’ bez vyskytu hrubozrnnejsej frakcie, kapildrna obruba vykazuje
stilu uroven a intenzitu vlhkosti, Strkodrva (SD) apodlozie (P) nevykazuji pritomnost lokalnych
poruchovych objektov

- 2 — stredné riziko — stav cestného telesa vykazuje vyskyt lokalnych, malo vyraznych poruch, vrstva asfaltu
a AB je stvisla, vyskyt drobnych porich je len miestny, vo vrstve AB sa miestami prejavuje pritomnost’
sanacnej vrstvy; vrstva M(H)SK vykazuje miestny vyskyt hrubozrnnejSej frakcie kameniva, resp. vyskyt
usekov so znizenym zhutnenim, kapilarna obruba vykazuje miestami vyraznejSie zmeny intenzity obsahu
vlhkosti; v strkodrve a podloZi sa miestami vyskytuje pritomnost’ poruchovych objektov

- 3-—vysoké riziko — stav cestného telesa vykazuje staly vyskyt vyraznych portch, vrstva asfaltu a AB vykazuje
Casty vyskyt poruch, pripadne chyba (iseky bez vrstvy asfaltu a AB), vrstva M(H)SK vykazuje Casty vyskyt
hrubozrnnej frakcie kameniva, resp. isekov so znizenym zhutnenim, kapilarna obruba vykazuje Casté vyrazné
kolisanie urovne (Casto az k AB) a zmien intenzity obsahu vihkosti; v Strkodrve a podlozi sa ¢asto vyskytuje
pritomnost’ poruchovych objektov.

Rozsah potrebnych merani pre ucely zaslania cenovej ponuky si méze potencialny dodavatel’ obzriet’ priamo na
mieste, alebo cez verejne dostupné mapy bez obmedzeni.

Vzhladom na potrebu zberu dat v rdznych ¢asovych obdobiach planuje obstaravatel’ obstaravat’ jednotlivé polozky
rozpoctu samostatne. Z uvedeného dévodu moéze dodavatel’ nacenit’ aj iba jednu polozku.

P Geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacia mimo vegetaéného obdobia

Mesto Tvrdosin sa planuje zapojit’ do vyzvy Manazment udajov institiicie verejnej spravy (d’alej ako ,,vyzvy*).
Vysledky projekty budua plnit’ nasledujuce Specifické ciele vyzvy:

SC 7.5: Zlepsenie celkovej dostupnosti dat vo verejnej sprave s dorazom na otvorené udaje,

SC 7.7: Umoznenie modernizacie a racionalizacie verejnej spravy IKT prostriedkami.



Ciel'om vyzvy je podporit’ a usmernit’ aktivity, ktoré zabezpecia nastavenie systematického a automatizovaného
zverejiiovania a spristupiiovania udajov v jednotlivych organizaciach verejnej spravy, ich vyuZzivanie v ramci
procesov institicii, ako aj aktivity Cistenia udajov pre dosiahnutie pozadovanej kvality udajov.

Sucast’ou projektu bude aj geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacie pomocou laserového
skenovania. VSetky ziskané data data musia byt vytvorené v $tandardnom formate pre tcéely automatického
importu do 3D GIS systému. Dodavatel’ udeli v zmysle zmluvy neobmedzent licenciu pre obstaravatel'a na dodané
udaje.
Vystupom merania musia byt udaje v podobe podla tabul’ky niz$ie. Uvedené merania je potrebné vykonavat’
mimo vegetatného obdobia. Obstaravatel’ planuje obstaravat’ polozku tak, aby meranie prebiehalo
V obdobi Q4 2022.

ID Objekt evidencie — nazov

Objekt evidencie (vystup geodetického zamerania

OE a spracovania udajov) - popis

OE1l lokalizacny register ulic geometrickd strednica polygonov reprezentujucich cestné
teleso pre danu ulicu
OE2 lokalizacny register miestnych komu- | musi predstavovat’ mnozinu vSetkych plo$nych segmentov
nikdcii s identifikdaciou ich stavu reprezentujtcich lokalizaciu jednotlivych cestnych segmen-
tov
OE3 lokalizacny register chodnikov a verej- | musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
nych priestranstiev reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych polygonélnych
segmentov siete chodnikov a verejnych priestranstiev
OE4 | Ilokalizacny register naucnych chodni- | musi predstavovat’ mnozinu vsetkych plosnych segmentov
kov reprezentujicich lokalizaciu jednotlivych cyklotras a poly-
gonalnych segmentov siete nau¢nych chodnikov
OES5 | Ilokalizacny register parkovacich miest | musi predstavovat mnozinu vsetkych plosnych segmentov
reprezentujucich lokalizaciu jednotlivych polygonélnych
segmentov parkovacich miest pre auta
OE6 | lokalizacny register lamp verejného | bodova lokalizaéna vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
osvetlenia notlivych lamp verejného osvetlenia
OE7 | lokalizacny register reklamnych zaria- | bodova lokaliza¢na vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
deni notlivych reklamnych zariadeni
OES8 | lokalizacny register stojisk pre nadoby | plosné segmenty s jednoznaénou identifikaciou obvodu pre
komundlneho odpadu nadoby komunalneho odpadu
OE9 | lokalizacny register mobiliaru bodova lokaliza¢na vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
notlivych laviciek, kvetinacov.
V rozsahu minimdlne lavicky, odpa-
dové kose, kose pre psov, kvetindce,
cyklostojany, cykloservisné miesta.
OE10 | lokalizacny register dopravného znace- | bodova lokalizacna vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
nia notlivych prvkov
OE11 | lokalizacny register meteostanic bodova lokaliza¢na vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
notlivych prvkov
OE12 | Ilokalizacny register autobusovych zas- | bodova lokalizacna vrstva reprezentujucich lokalizaciu jed-
tavok notlivych prvkov

Pre tcely splnenia predmetu zakazky ,,Geodetické zameranie priestorovej polohy objektov a pasportizacia vo
vegetatnom obdobi‘ je potrebné dodat’ vysledky nasledovnych merani:

Aktualne mobilné mapové dielo mesta TvrdosSin, 360° snimky — vystup merania: (JPEG )

Aktualne mobilné mapové dielo mesta TvrdoSin, mracno bodov — vystup merania: (LAZ, LAS, E57)
Ortofotomapa — vystup merania: (JPEG,TIF,GEOTIF)

[ ]
[ ]
e Diagnostické vystupy a vytvorenie vrstvy planu oprav komunikacii mesta Tvrdo$in Vv rozsahu cca 60
pruho km — vystup merania: (SHP. , XLS.)

Aktuilne mobilné mapové dielo mesta TvrdoSin, 360° snimky



Realizacia diela predpoklada od dodavatel’a dodanie vysledkov mapovania vol'ne pristupnych komunikacii, chod-
nikov, peSej zony a namestia technolégiou mobilného mapovania v rozsahu vymedzeného tzemia intravilanu
mesta Tvrdosin.

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

- Pocet zaznamovych senzorov: min. 6 CMOS senzorov
- Rozlisenie jedného senzora: min. 5 MP
- Zorné pole: min 90% pokrytie plnej sféry
- Obrazova frekvencia senzora: min. 30 FPS(JPEG Compressed) pri rozliSeni 2448x2048
- Technolodgia urenia polohy: GNSS integrovana inercialna meracia jednotka
- Obvykla max. polohova odchylka (RMS) IMU jednotky:
c) 0.02m-0.05m ( post-procesny vypocet) bez vypadku GNSS signalu
d) 0.20 m—0.80 m ( post-procesny vypocet) s vypadkom GNSS signalu 1km alebo 1 minuta
- Obvykla max. uhlova odchylka (RMS) azimut:
c) 0.08 ( post-procesny vypocet) bez vypadku GNSS signalu
d) 0.2 (post-procesny vypocet) s vypadkom GNSS signalu 1km alebo 1 mintta
- Moznost’ vystupu dosiahnutych polohovych a uhlovych odchylok (RMS) urcCenie trajektorie pre
kazda snimku

Dielo musi spiiat’ nasledovné poziadavky na geodeticky referenény systém, suradnicové systémy, vypoéty a trans-
formacie:

- Geodeticky referenény systém: ETRS89

- Post-procesné vypocty: pomocné vypoéty fazovych a kdédovych merani musia vyt vykonané v kon-
cepte VRS pre Casovy interval 1 sekunda pomocou prisluchajicej sluzby ,,Slovenskej observacnej
sluzby* (SKPOS)

- Transformdcia stradnic: transformacia stradnic z geodetického referenéného systému ETRS89 do
S-JTSK ( JTSK) musi byt vykonana pomocou rezortnej transformaénej sluzby Geodetického a kar-
tografického tistavu Bratislava.

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

Dielo musi byt zhotovené v nasledovnych obdobiach, Case, externych podmienok a sposobe tvorby:

- Aktualnost dat

- Obdobie pre zmapovanie: bezvegetacné

- Cas tvorby diela: za¢iatok min. 3 hodiny po vychode slnka a ukonéenie min. 3 hodiny pred zapadom
slnka &asového pasma SELC

- Externé podmienky: obla¢nost’ v synoptickej meteorologii vyjadrena hodnotami - O jasho, 1 jasno,
2 skoro jasno, 3 mala oblacnost, 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 budia zmapované v jednom smere jazdy

- Viac pradové komunikacie budu zmapované v jednom smere pravého pruhu jazdy v kazdom smere

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

- Zjazdy a najazdy na mosty budi zmapované v jednom smere jazdy

- Cely rozsah diela bude zmapovany po zvislé dopravné znaCenie obmedzujuce vstup na sukromny
pozemok, zakaz vjazdu alebo fyzicka prekdzku na komunikécii (zdvora, rozkopavka, odstavené vo-
zidlo ...)

- Vysledna trajektoria musi byt oCistend od duplicitnych prejazdov a v miestach krizovatiek na ich
pociato¢n urovei (nie subeh)

- Napojenie jednotlivych uzlov tras vysledne;j trajektorie v krizovatkach musi byt mensie ako 8 metrov



- Trajektoria mapovania a zaznamu musi byt tvorena ako suvisly prejazd komunikacie podl'a jej zara-
denia v poradi dial'nice a rychlostné cesty, privadzace, cesta I. triedy, cesta Il. triedy, cesta III. triedy,
miestna alebo u¢elova komunikacia, parkoviska, chodniky bez prerusovania alebo odbocenia na ini
podradenti komunikaciu, priCom pri miestnych a i¢elovych komunikaciach ma prioritu dodrzanie
jazdy v priamom smere alebo v rovnakom nazve ulice alebo znacky Hlavna cesta

- Nie je dovolené tvorit trajektoriu mapovania a zdznam nadradenych komunikécii ,,skladanim" z vy-
jazdov 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 stiboru v suborovom formate JPG

- Panoramatické snimky nesmu obsahovat’ ulozené metadata o polohe (Exif Info)

- Panoramatické snimky musia byt ulozené v samostatnych adresaroch s ¢islovanim jednotlivych blo-
kov (misii)

- Panoramatické snimky musia byt v min. rozliseni 8000x4000 pixelov rekompresované z originalu s
ohl'adom na Citatel'nost’ textu pomocou algoritmu Strukturalnej podobnosti (SSIM) a ulozené v prog-
resivnom Standarde JPG

- Ku kazdej panoramatickej snimke budu uréené udaje:

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

- suradnice (Y, X, Z) v pozadovanom suradnicovom systéme v metrickych jednotkach s presnos-
tou na 3 desatinné miesta. Stiradnice X a Y budu so zapornym znamienkom

- trirota¢né uhly (Roll, Pitch, Heading) v uhlovych jednotkach stupeni s presnostou na 3 desatinné
miesta

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

- uhlové odchylky néklonov (dRoll, dPitch, dHeadlng) v uhlovych jednotkach stupeii s pres-
nost'ou na 3 desatinné miesta

- Vsetky identifikacné tdaje k panoramatickym snimkam (stradnice, rotacie, odchylky) musia byt
ulozené v siborovom formate ASCII s oddel'ovacom a zoradené vzostupne podla tvorby snimok tak,
aby v kazdom riadku bola uvedena informéacia o nazve siboru snimky a jej odpovedajucich hodno-
tach identifikacnych udajov

Dielo bude dodané v stilade s aktualne platnou legislativou o ochrane osobnych udajov, a to Nariadenia Eurdp-
skeho parlamentu a Rady (EU) 2016/679 z 27. aprila 2016 o ochrane fyzickych 0sob pri spractivani osobnych
udajov a vol'nom pohybe takychto tdajov a zakona ¢. 18/2018 Z.z. o ochrane osobnych tdajov v platnom zneni.
Snimky nebudt obsahovat’ osobné udaje oséb. V pripade, ak na snimkach budu zachytené osoby, budu tieto v
oblasti hlavy anonymizované (rozostrené).

Aktuilne mobilné mapové dielo mesta TvrdoSin, mra¢no bodov
Georeferencované mra¢no bodov musi byt’ vyhotovené podPa nasledovnych zasad:

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

—  Vysledky merania budu odovzdané vo forme referencovaného a vyrovnaného mrac¢na bodov,

—  Podrobnost’ mra¢na bodov (hustota mra¢na) musi umoznit’ modelovanie najnizsieho pozadovaného geo-
metrického detailu. Podrobnost’ mra¢na je definovand hustotou bodov na povrchu meraného objektu.
Hustota mracna bodov musi byt’ o jeden rad vysSia ako je geometria najmensieho detailu, ktory je pred-
metom merania. Znamena to, ze pri modelovani prvku s rozmermi 100 mm x 100 mm je pozadovana
minimalna hustota mra¢na bodov 30 mm x 30 mm (100 mm plocha je charakterizovana 9 az 10 bodmi
mracna).



—  Mracno bodov musi obsahovat’ suradnice bodov, a radiometrické informéacie, ktorymi st intenzita odra-
zeného meracieho signalu a redlne farby (RGD) doplnené na zéklade digitalnych fotografii

—  Presnost’ vysledného mracna bodov (po transformaécii jednotlivych mracien do spolocného suradnicového
systému) definovana v kazdom bode je charakterizovana priestorovou strednou polohovou chybou, ktora
nesmie prekrocit” hodnotu 20 mm (uvedené plati, pre body leziace na povrchu meraného objektu, neplati
pre ,,faloSné odrazy, efekt hran a pod.®).

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

—  Vysledné mra¢no bodov musi byt” adjustované. Je potrebné odstranit’ ,,falo§né odrazy* a body leziace na
povrchu inych objektov ako je merany objekt v pripadoch, ked’ neodstranenie tychto bodov by mohlo
viest’ k dezinterpretacii vysledkov. Mracno treba prerastrovat, tak aby vysledna hustota mrac¢na bola ¢o
najhomogénnejsia, pricom musi byt’ splnena vyssie definovand podmienka podrobnosti. TaktieZ je po-
trebné mracno bodov ohranicit’ (orezat), tak aby obsahovalo len body leziace na povrchu meraného ob-
jektu a jeho bezprostredného okolia.

—  Mracno bodov treba odovzdat’ v siborovom formate *.E57

— Suacastou vyhotovenej dokumentacie musia byt’ aj 360° fotografie vyhotovené tak, aby tieto dokumento-
vali kazdy objekt, ktory je predmetom merania skutkového stavu

Diagnostické vystupy a vytvorenie vrstvy planu oprav komunikacii mesta Tvrdosin v roz-
sahu cca 60 pruho km

Diagnostika pozemnych komunikacii mesta TvrdoSin bude pozostivat z merania premennych technickych
parametrov v nasledujucom rozsahu:

PozdiZna nerovnost’ IRI (medzinarodny index nerovnosti vozovky) v oboch jazdnych pruhoch.

Hibka vyjazdenych koPaji ,,R% - vypocet parametru R bude pozostavat’ z meranych prieénych 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 priecnom profile budl rozmiestnené vo vzdialenosti max. 0,05 m. Sirka snimaného pasu je minimalne
3.9m.

Hibka vody vo vyjazdenej kolaji ,,w*. Teoreticka hibka vody vo vyjazdenej kolaji ,,w* je uréena z vysledkov
merania hlbky vyjazdenej kol'aje ako max. vyska vodného stlpca v 'avej alebo pravej jazdnej stope (WL nebo wR),
ktora v nasnimanych prieénych profiloch na useku dlzky 10 m moze nastat’. Presnost’ je + 0,5 mm.

Stredna hibka profilu povrchu vozovky MPD - meranie podrobného pozdizneho profilu makrotextury povrchu

v dvoch jazdnych stopach a uprostred na dizke max. 0,20 m, s krokom merania 10 m a na jeho zaklade stanovenie
strednej hlbky profilu povrchu vozovky ,,MPD*. Presnost’ merania + 0,1 mm.

Poruchy netuhych komunikacii — ziskané z 2D kolmej snimky povrchu vozovky. Z tychto snimkov budu vy-
hodnotené poruchy vozovky a rozrtriedené podla platnych technickych podmienok (trhliny, vytlky,...)
Prie¢ny sklon jazdného pruhu.

Fotodokumenticia cesty a najbliz§ieho okolia — Farebna fotodokumentacia v doprednom smere v min. rozli-
Seni Full HD (1920 x 1080 px), snimkované po 5m (+/- 0,5m).

Na zéklade zistenych premennych parametrov pozadujeme vykonat’:



- vyhodnotenie stavu ciest podl’a platnych technickych predpisov s rozdelenim do Stich zakladnych klasifikacnych
stupniov oznacujucich stav komunikacie v hodnoteni 1-5. Vystup bude vypracovany samostatne pre jednotlivé
premenné parametre a pre hodnotenie stavu komunikacie na zaklade ziskanych tidajov o poruchach, v tabulkove;j
podobe vo formate XLS. Hodnotenie bude zobrazené v mape ( vo formate shp.) s farebnym odlisenim jednotlivych
tried.

- vyhotovenie vrstvy vypoctu planu udrzby a oprév na 5r. obdobie vo formate shp.

Ortofotomapa a 3D model mesta Tvrdosin
Dielo bude vypracované a odovzdané v ¢leneni na tieto Casti:

Ortofotomapa vyhotovena mimo vegetaéného obdobia Vrozsahu zastavaného uzemia mesta TvrdoSin
Vv rozli$eni minimalne 2,5¢cm /pixel georeferencovana do S-JTSK nad definovanou lokalitou a vyskovy systém Bpv

Rozsah potrebnych merani pre tiéely zaslania cenovej ponuky si moéze potencialny dodavatel’ obzriet’ priamo na
mieste, alebo cez verejne dostupné mapy bez obmedzeni.

Vzhl'adom na potrebu zberu dat v rdznych ¢asovych obdobiach planuje obstaravatel’ obstaravat’ jednotlivé polozky
rozpoctu samostatne. Z uvedeného dovodu mdze dodavatel’ nacenit’ aj iba jednu polozku.



