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PRIMA ODPOVED

Hodnoceni stavu silni¢niho povrchu mapuje vady na komunikacni siti obce a
hodnoti jeji stav. TarmacView snima komunikace z dronu a pozemni kamery,
detekuje kazdou trhlinu, vytluk a oblast rozpadu véetné polohy, typu a rozsahu,
hodnoti Useky a dodava seznam priorit s 3D modelem.

o0 SILNICNI POVRCH - OBECNI SITE

Zmapujte silnice, ohodnotte
je, seradte opravy

Snimky z dronu a pozemni kamery v okné jedné az dvou
hodin, prevedené do mapy kazdé detekované vady,
hodnoceni stavu na Usek, seznamu priorit a 3D modelu
povrchu. Zprava do dvou tydnd.

Stanovit rozsah priizkumu Jak metoda funguje

1-2 h 2 tydny

okno snimani pro dohodnutou oblast od snimani po dodani zpravy

0-100 3D


http://127.0.0.1:8391/cs/contact/
http://127.0.0.1:8391/glossary/dino-vision-transformer/

stupnice stavu uvadéného hodnoceni model zaméfeného povrchu

VHODNOST

Pro koho to je

Silniéni Urad vi, které ulice jsou ve Spatném stavu. Co obvykle neni schopen
na pozadani dodat, jsou dikazy, ve stejné podobé, pro celou sit,
aktualizované letos.



PRO

v Obecni silni¢ni Urady, které spravuiji sit a obnovuji si obraz o jejim
stavu projizdénim a psanim poznamek.

v Méstské GIS tymy, které jiz maji vrstvu osovych linii komunikaci a
chtéji atribut stavu, ktery mohou kaZzdoro¢né aktualizovat.

v Krajské silni¢ni spravy pfipravujici rozpocet na udrzbu, které
potrebuji sefadit Useky drive, nez se rozdéli penize.

NENI PRO

x  Sité, které potrebuji formalni prdzkum dle ASTM D6433
podepsany certifikovanym inspektorem pro dotacni program.

x Otazky tykajici se konstrukce nebo Unosnosti, které vyzaduiji
jadrové vyvrty nebo méreni prihybu, nikoli povrchové snimky.

x Setfeni stiznosti na jednu ulici, kde je rychlejsi a levnéji poslat
technika na misto nez provadét prizkum.

POSUZOVANO PRI PREDANTI

Vystupy a akceptacni kritéria

Prlizkum existuje proto, aby nahradil nazor zaznamem. TFi vystupy to nesou a

kazdy |ze zkontrolovat v den predani.



01

Kazda vada
lokalizovana

Trhliny, vytluky a oblasti ztraty
povrchu se vraceji jako objekty s
polohou, typem a rozsahem,
nikoli jako popis v odstavci.

PRIJETI

MUzZete otevfit libovolny Usek
mapy, vybrat vadu a vidét, kde je,
coje ajak je velka.

03

Seznam priorit s
divody

Useky jsou sefazeny tak, ze ty
vyzadujici pozornost jako prvni
jsou uvedeny jako prvni, a
kazdy nese dlivod, pro¢ je na
svém misté.

PRIJETI

Zadny Usek v seznamu nenf
sefazen bez uvedené pticiny.

02

Hodnoceni stavu, podle
kterého Ize radit

Kazdy Usek nese hodnoceni na
stupnici 0 az 100 spolu s vadami,
které jej zpUsobily, a sit nese
celkovy udaj.

PRIJETI

Vstupy pro jakékoli hodnoceni
Useku jsou viditelné, takze o
sporném Cisle Ize diskutovat
s dlkazy.

Ctvrty vystup, 3D model zamé&Feného povrchu, je to, co déla druhy prizkum
hodnotné&jSim nez prvni. Fixuje geometrii, se kterou je dalSi snimani

porovnavano, takze zmeéna je méfitelna, nikoli zapamatovana.



Co prizkum neprodukuje, je navrh opravy, vykaz vymér nebo odhad nakladd.
Ty patti vaSemu projektantovi. Prizkum stavu, ktery se tiSe stane specifikaci

praci, je ten, za ktery se nikdo nemUze zodpovidat.

ROZSAH A VYSTUPY

Co je soucasti prizkumu

Kazdy vystup s tim, co obsahuje a kdo je jeho vlastnikem, v€etné ¢asti, které jsou
zdmérné mimo rozsah.

11 PARAMETRY KATEGORIE POSKOZENI DLE ASTM D6433

01 Mapa vad

Kazdd detekovana trhlina, vytluk, zdplata a oblast ztraty povrchu s polohou,
typem a rozsahem.

VLASTNIK TarmacView

02 Hodnoceni stavu

Hodnoceni na stupnici 0 az 100 pro kazdy dohodnuty Usek a pro sit jako celek s
hustotami vad, které za nim stoji.

VLASTNIK TarmacView

03 Seznam priorit

Useky sefazené podle potfeby pozornosti, kazdy s vadami, které ho na dané
misto stavi.

VLASTNIK TarmacView

04 3D model



Model zamétreného povrchu ve standardnim vyménném formatu, pouzitelny bez
naseho softwaru.

VLASTNIK TarmacView

05 Export dat

Inventar vad a hodnoceni Usekd jako tabulkova data se souradnicemi ve
formatu, ktery vas systém cte.

VLASTNIK Format urceny obci

06 Okno snimani

Jedna az dvé hodiny pro dohodnutou oblast, snimani z dronu a pozemni
kamery, bez uzavirky nad rdmec tohoto okna.

VLASTNIK TarmacView, spolecné se silnicnim Grfadem

07 Povoleni k letu

Zatizena pred terminem tam, kde mistni pfedpisy vyZaduji povoleni k letu dronu.

VLASTNIK TarmacView

08 Mapa usekl

Sit rozdélena na Useky, dohodnuta pred snimanim a znovu pouzita pfi
pozdéjsich priizkumech.

VLASTNIK Obec, z vlastnich dat osovych linii

09 Navrh opravy a kalkulace

Neni zahrnuto. Prizkum vykazuje stav, nespecifikuje prace.

VLASTNIK Vylouceno



10 Stavebni hodnoceni

Neni zahrnuto. Unosnost vyZaduje jadrové vyvrty nebo méteni prihybu.

VLASTNIK Vylouceno

11 Dopravni a bezpecnostni prvky

Neni zahrnuto. Znaceni, dopravni zna¢ky a odvodnéni jsou samostatny

ukol inventarizace.

VLASTNIK Vylouceno

e Nazvoslovi poSkozeni nasleduje kategorie ASTM D6433. Uvadény ldaj o
stavu je proxy odvozeny z analyzy obrazu a nejednd se o formdlni

prizkum dle ASTM D6433.

DODANI - 6 KROKU

Od vrstvy osovych linii k seznamu priorit

01
Stanoveni rozsahu

Poslete ulice k priizkumu a,
pokud mate, svou vrstvu
osovych linii. Dohodneme
¢lenéni na Useky, exportni format
a okna snimani. Vystupem je
rozsah praci s cenou. Bez
dohodnutého ¢lenéni na Useky
priizkum nezacéne, protoze
hodnoceni proti hranicim, které

02
Povoleni a planovani

Povoleni k letu jsou zafizena tam,
kde to mistni predpisy vyzaduiji, a
snimani je naplanovano z
geometrie silnic a optiky kamery
tak, aby pokryti bylo vypodteno,
nikoli predpokladano. Vystupem
je validovany plan a potvrzené

terminy.



nikdo neakceptoval, nelze
obhdjit.

03

Snimani

Snimani z dronu a pozemni
kamery po dobu jedné az dvou
hodin pro dohodnutou oblast, s
projizdéjicim provozem. Vétsi
sité jsou snimany v nékolika
oknech. Pokud pocasi zastavi
jedno okno, toto okno je znovu
nafilmovano, nikoli plan

prestavén.

05
Hodnoceni a fazeni

Hustota vad je vypodtena uvnitt
kazdého dohodnutého Useku,
prevedena na Udaj o stavu na
stupnici 0 az 100 a Useky jsou

sefazeny do seznamu priorit. 3D

model je postaven ze stejného

snimani.

04
Detekce

Snimky prochdzeji vizualnim
pipeline, ktery segmentuje
povrch a klasifikuje kazdou vadu
podle typu a zavaznosti. Detekce
pod prahem spolehlivosti jsou
ponechany k lidské kontrole,
nikoli vyfazeny.

06

Predani

Mapa, hodnoceni, seznam
priorit, 3D model a export dorazi
spole¢né do dvou tydnl od
snimani a provedeme vaseho
inZenyra useky na vrcholu
seznamu. Cokoli sporného je

znovu prozkoumano proti

uchovanym snimkdm.



PLAN SNIMANI - POKRYTI VYPOCTENE Z OPTIKY

DUKAZY A SCHOPNOSTI

Jak detekce funguje

Casti této sluzby, kterou stoji za to pochopit pred jejim zakoupenim, je

detektor, protoze vSe ostatni je aritmetika na tom, co najde.

Snimky jsou zpracovany zakladem self-supervised vision transformeru. Model

byl trénovan bez popiskd na velmi rozsahlém korpusu obrazk(i a kazdou



malou oblast snimku prevadi na vysokorozmérny embedding, ktery nese
texturu a strukturu, nikoli nazev kategorie. Na téchto embeddingech sedi
odlehcené hlavy, které provadeéji specifické ukoly: segmentovat trhlinu od

okolniho povrchu, oddélit vytluk od stinu, rozeznat podélné trhliny od

utésnéné spary a klasifikovat sitové trhliny podle toho, jak daleko se vzor

vyvinul. Stranka s metodou pro zaklad je DINOv3 pro analyzu povrchu

infrastruktury a zabyva se architekturou podrobné.

Co je provozné duleZité, neni architektura, ale dlsledek. Zmrazeny zaklad s
trénovanymi hlavami aplikuje stejnou rozhodovaci hranici na kazdy metr
kazdého prlizkumu. Tym projizdéjici sit aplikuje prah, ktery se méni s Uinavou,
pocasim a tim, kdo je ve vozidle. Stroj neni vnimaveéjSi nez dobry inzenyr
stojici na silnici. Je konzistentnéjsi nez stejny inzenyr na dvacatém kilometru a

konzistence je to, co ¢asova fada potrebuje.

Hodnoceni postavené na téchto detekcich je proxy pro index stavu vozovky a

mélo by byt jako takové ¢teno. Myslenka je stejna: poskozeni daného typu,
zavaznosti a hustoty sniZuje skére od 100. Odvozeni neni stejné, protoze

ASTM D6433 vyzaduje, aby inspektor prochazel vzorkovaci jednotky a ru¢né

odecital dedukéni kfivky. Tam, kde dotacni program jmenuje normu, ji spliuje
formalni prizkum. Tam, kde je otazkou, které Useky oSetfit jako prvni, toto

odpovida napfi¢ celou siti, nikoli napfi¢ vzorkem.

3D model je druhou polovinou zaznamu. Fixuje geometrii zaméreného
povrchu, coz umoziuje, aby prizkum v pfistim roce vykazoval zménu, nikoli

druhy ndzor. Dodani obou do systému spravy vozovek je smyslem celého

cviceni a exportni format je z tohoto diivodu dohodnut pfed snimanim.

DETEKTOR VS. PROJIZDENI
stejny prah

aplikovany na kazdy metr kazdého prizkumu zmrazenym zakladem s
trénovanymi hlavami

proxy


http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/pothole/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/longitudinal-cracking/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/alligator-cracking/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/dino-vision-transformer/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/dino-vision-transformer/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/pci/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/astm-d6433/
http://127.0.0.1:8391/cs/glossary/pavement-management-system/

indexu stavu vozovky, odvozeny z obrazu, nikoli z deduké&nich kfivek

3D model

fixuje zaméfenou geometrii, takZe dalsi prlzkum vykazuje zménu, nikoli
druhy ndzor

JAK SE CENA TVORTI

Ctyfi véci hybou cenovou nabidkou

Zadny cenik neni zvefejnén, protoZe prace se $kaluje se siti, nikoli
s polozZkou.

EUR ZA KILOMETR ZAMERENE KOMUNIKACE BEZ DPH EU

ZKONTROLOVANO 2026-09-04

Nékladovy faktor 01 Nékladovy faktor 02
Délka a Sitka silnice Jak jemné je sit ¢lenéna na
Doba snimani i zpracovani se useky

ji Fidii. Stejné snimky produkuji jinou
zpravu u deseti Usekl nez u sta.

Ndkladovy faktor 03 Ndkladovy faktor 04
Pozemni shimani vedle dronu Cesta
Potfebné nebo ne v zavislosti na Cesta do oblasti priizkumu.

stromovém zapoji, zaparkovanych
vozidlech a Sitce ulic.



Existuje jedna sleva a stoji za to ji uvést jasné, nikoli skryt. Pilotni projekt je
nacenén pod cenikem, protoze zachycené snimky jsou pouzity k trénovani
detekéniho modelu a tato data maji pro nds hodnotu. Je to uvedeno ve
smlouvé, nikoli predpokladano. Pokud byste radgji, aby snimky nebyly pouzity

pro trénovani, je prlizkum nacenén dle ceniku a na vystupu se nic nemeéni.

KAZDY S VLASTNIKEM

Rizika a zavislosti

Ctyfi véci mohou zastavit priizkum nebo oslabit jeho vysledek a kazda

ma vlastnika.
VLASTNIK - POCASI VLASTNIK - OBA, PRI STANOVENI ROZSAH
Pocasi a stav povrchu Zakryti
Stojata voda, snih a silnd vrstva Zaparkovana auta, previslé
listi skryvaji povrch pred stromy a Uzké ulice s vysokymi
kamerou. Dotéené okno je znovu budovami blokuji pohled shora.
nafilmovano, nikoli hodnoceno To je dlivod, pro¢ je pozemni
pres prekazku, a to je nejcastéjsi snimani v rozsahu u nékterych
ddvod posunu terminu. siti a u jinych ne, a rozhoduje se
pfi stanoveni rozsahu, nikoli
zjistuje v den snimani.
VLASTNIK - TARMACVIEW VLASTNIK - OBA, PRI STANOVENI ROZSAH

Povoleni k letu Dohoda o usecich



Méstsky let dronu je regulovan a Hodnoceni popisuje definovany

povoleni, které nedorazi, je Usek silnice. Pokud se hranice

termin, ktery se neuskutecni. usekd mezi prdzkumy posunou,
Tato prace leZi na nas, ale zavisi srovnani se rozbije. Hranice jsou
na udéleni ufadem. zmrazeny pfi stanoveni rozsahu

a jejich pozdéjsi zména je
rozhodnuti s nakladem,
nikoli Uprava.

Odpovédnost lezi na TarmacView za snimani, detekci, hodnoceni a model a
na obci za mapu Usekd, pfistup a za to, co je u¢inéno se seznamem priorit.
Nic zde neni prohlasenim o shodé a to, zda dany zaznam o stavu splfiuje

pozadavky konkrétniho dotacniho programu, je otazkou pro tento program.

Casto kladené otazky

Co pfesné je vystupem prtizkumu?

Ctyfi v&ci. Mapa kazdé detekované vady s jeji polohou, typem a rozsahem, takZe trhlina
je lokalizovany objekt, nikoli poznamka. Celkové hodnoceni stavu pro sit a pro kazdy
usek v ni. Seznam priorit pojmenovavajici useky, které vyzaduji pozornost jako prvni, a
pro¢. A 3D model zaméfeného povrchu, ktery umoznuje porovnat pozdéjsi prizkum s

timto, nikoli jej pouze popsat vedle néj. Zprava dorazi do dvou tydnl od snimani.

Musite uzavfrit silnici?

Zadna uzavirka neni rezervovana predem. Snimani probiha z dronu a pozemni kamery v
okné jedné az dvou hodin pro dohodnutou oblast a provoz ji projizdi. Tam, kde mistni
predpisy vyzaduji povoleni k letu dronu, je toto povoleni zafizeno pred terminem, nikoli

v den snimani. Vétsi sité jsou snimany v nékolika oknech, nikoli v jedné delSi uzavirce.



Jak vlastné detekce vad funguje?

Snimky jsou zpracovany vizualnim modelem, ktery segmentuje povrch a klasifikuje, co
najde. Zakladem je self-supervised vision transformer, ktery vytvari embedding pro
kazdou malou oblast snimku, a odlehcené hlavy na téchto embeddingech provadeéji
segmentaci trhlin a klasifikaci vad. Praktickym dasledkem je, Ze detektor aplikuje stejny
prah véude, na kazdém prlizkumu, coz je vlastnost, kterou lidsky tym projizdéjici sit

nemuze nabidnout.

Je hodnoceni stavu indexem stavu vozovky (Pavement Condition Index)?

Je to jeho proxy, nikoli formalni prizkum. Hodnoceni pouziva stejnou myslenku jako
index stavu vozovky, tedy ze detekované poskozeni daného typu, zavaznosti a hustoty
snizuje skére od 100 smérem dold. Je odvozeno z analyzy obrazu, nikoli z toho, Ze
inspektor prochazi vzorkovaci jednotky a ru¢né odedita dedukéni kfivky. Tam, kde
program vyzaduje formalni prdzkum podle jmenované normy, toto hodnoceni jej

nenahrazuje. Tam, kde je otazkou, které Useky oSetfit jako prvni, na to odpovida pfimo.

Proc¢ je pilotni cena nizsi?
ProtoZe snimky z prlzkumu zlepsuji detekéni model, a to ma pro nas hodnotu. Pilotni
projekt je nacenén pod cenikem s tim, Ze zachycend data jsou pouzita pro trénovani.

Toto je uvedeno ve smlouveé, nikoli pfedpokladano. Pokud nechcete, aby byly snimky

takto pouzity, je prlizkum nacenén dle ceniku a na vystupu se nic neméni.

MuZe vystup jit do nasich stavajicich systému?

Ano. Inventar vad a hodnoceni Usekt jsou dodany jako tabulkova data se souradnicemi,
coz je format, ktery oCekava systém spravy vozovek nebo obecni GIS. Format je
dohodnut pred snimanim, protoze jej urcuje prijimajici systém. 3D model je dodéan ve

standardnim vyménném formatu, aby jej bylo mozné otevfit bez naseho softwaru.
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