
Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve  RP42 

PŚ²ruļka uģivatele  1 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

PROGRAM RP42 

 

Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve 

 

 

 

PŚ²ruļka uģivatele 

 

 

 

 

 

 

Posledn² revize 05. 05 2014 

É Pragoprojekt a.s.  1984 - 2014 

 

Obsah 



RP42  Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve 

 

1. Popis programu ........................................................................................................................ 4 

1.1 N§vaznost ŚetŊzce vĨpoļtŢ metodou RoadPac ................................................................. 4 

1.2 PŚehled pouģitĨch souborŢ ............................................................................................... 5 

1.3 Metody Śeġen² ................................................................................................................... 6 

1.4 Terminologie: ................................................................................................................... 6 

1.5 SmŊrov®   Śeġen² kŚiģovatky ............................................................................................. 7 

1.6 Typy vŊtv² ......................................................................................................................... 8 

1.7 Typy odpojen²  a  pŚipojen² .............................................................................................. 9 

1.8 Ġ²Śky a klopen² ................................................................................................................ 16 

1.9 VĨġkov® Śeġen² kŚiģovatky ............................................................................................. 17 

1.10 Hraniļn² ļ§ry kubatur ..................................................................................................... 22 

1.11 Sestaven² vstupn²ch dat pokryt² kŚiģovatkovĨch vŊtv² ( soubory V43) .......................... 22 

1.12 Modifikace vstupn²ch dat pokryt² hlavn²ch tras ............................................................. 23 

1.13 Dokonļen² ŚetŊzce vĨpoļtu - ter®n z DTM .................................................................... 24 

1.14 Dokonļen² ŚetŊzce vĨpoļtu - pŚ²ļn® Śezy a kubatury ..................................................... 24 

1.15 Funkce "Dokonļit  kŚiģovatku" ...................................................................................... 25 

1.16 PŚevod kŚiģovatky do DTM povrchu a DTM pl§nŊ ....................................................... 25 

2. Vstupn²  data  programu   RP42 ............................................................................................. 27 

2.1 Struktura vstupn²ch dat ................................................................................................... 27 

2.2 DialogovĨ program - postupy pŚi zad§v§n² dat .............................................................. 31 

2.3 PŚehled pŚedem nastavenĨch hodnot .............................................................................. 36 

3. VĨsledky programu ................................................................................................................ 38 

3.1 Protokol - soubor L42..................................................................................................... 38 

3.2 Grafick® sch®ma  - soubor O42 ...................................................................................... 39 

3.3 Soubory V43 - podklady pro pokryt² tras a vŊtv² ........................................................... 40 

3.4 Soubory XNI - podklady pro generov§n² nivelety vŊtv² ................................................. 42 

3.5 OġetŚen² chyb v zad§n² ................................................................................................... 43 

4. Typick® ¼lohy - pŚ²klady ........................................................................................................ 44 

4.1 BREJLE - mimo¼rovŔov® kŚ²ģen² silnice a d§lnice ....................................................... 47 

4.2 MAXIURO - ¼rovŔov® kŚ²ģen² se vġemi odboļovac²mi pruhy ...................................... 49 

4.3 MINIURO - nejmenġ² ¼rovŔov® kŚ²ģen² ......................................................................... 51 



Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve  RP42 

PŚ²ruļka uģivatele  3 

4.4 OKRUH2 - typick§  velk§ okruģn² kŚiģovatka ............................................................... 52 

4.5 OKRUH3 - typick§ mal§ okruģn² kŚiģovatka ................................................................. 54 

 

 



RP42  Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve 

1. Popis programu 

Program Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve je souļ§st² SYST£MU ROADPAC - VERZE 2014. Pouģije 

se jako komplexn² program pro prvn² vĨpoļet ġ²Śkov®ho uspoŚ§d§n² vġech vŊtv² jedn® kŚiģovatky.  

1.1 N§vaznost ŚetŊzce vĨpoļtŢ metodou RoadPac- trasy 

KaģdĨ vĨpoļet kŚiģovatky pracuje s jednou, nebo se dvŊma trasami, kter® jsou jiģ spoļ²tan® 

(soubory SHB, SNI a data pro pokryt² -V43), nazĨv§me je hlavn² trasy,  a s minim§lnŊ jednou 

kŚiģovatkovou vŊtv², od kter® mus² bĨt spoļ²t§no smŊrov® veden² (SHB) a nepovinnŊ tak® 

niveleta (SNI). Poļet vŊtv² je omezen poļtem 16 (bŊģnŊ bĨv§ kolem 8 vŊtv²), zaŚazuj² se do 

jednoho vĨpoļtu tehdy, kdyģ jsou navz§jem prov§z§ny stykovĨmi oblastmi. 

Postup pŚi cel®m vĨpoļetn²m cyklu Śeġen² sloģit® kŚiģovatky: 

A) Provede se smŊrov® Śeġen² cel® kŚiģovatky (soubory SHB).  PŚitom se mus² respektovat hlavn² 

z§sada tohoto syst®mu, ģe kŚiģovatkov® vŊtve mus² bĨt na zaļ§tku (v odpojen² od jin® trasy 

nebo vŊtve) a na konci (v pŚipojen² k jin® trase nebo vŊtvi) poj²ģdŊny ve smŊru staniļen².  

Teoretick§ osa vŊtve se umisŠuje do lev®ho okraje prav® poloviny vozovky. StŚedn² ļ§st 

kŚiģovatkov® vŊtve mŢģe bĨt poj²ģdŊna obousmŊrnŊ, v t®to ļ§sti se chov§ jako kaģd§ jin§ 

trasa a mohou se zde k n² pŚipojovat jin® vŊtve. 

B) Pro hlavn² trasy se sestav² vstupn² data pokryt² (soubory V43) 

C) Pro hlavn² trasy se provede vĨġkovĨ n§vrh nivelety (soubory SNI). MŢģe se t®ģ prov®st 

vĨġkovĨ n§vrh (soubor SNI) kŚiģovatkovĨch vŊtv², nebo nŊkterĨch z nich. 

D) Program RP42 provede v jednom souvisl®m bŊhu Śadu ¼loh, souvisej²c²ch s vĨpoļtem pokryt² 

kŚiģovatkovĨch vŊtv²: 

¶ sestav² vstupn² data pro vĨpoļty pokryt² jednotlivĨch kŚiģovatkovĨch vŊtv² (soubory V43), 

¶ modifikuje vstupn² data pro vĨpoļty pokryt² hlavn²ch tras (soubory V43) - dopln² odboļovac² 

a pŚipojovac² pruhy a ¼daje boļn²ho omezen². Pro boļn² omezen² na hlavn² trase bude pouģita 

metoda zad§n² omezen² do souboru V43, nepouģije se soubor SOM. 

¶ modifikuje syst®m staniļen² hlavn²ch tras a kŚiģovatkovĨch vŊtv² (dopln² zdvojen® profily v 

m²stech napojen² vŊtv²) jako podklad pro vyhodnocen² ter®nn²ch ŚezŢ z DTM.  DoplnŊn® 

staniļen² se nezapisuje do souboru SSS, nĨbrģ jen do vstupn²ch dat programu SI43 (soubory 

V43). PŚi n§sledn®m bŊhu programu  SI43 se vġak tyto ¼daje zap²ġ² tak® do souboru SSS 

t²mto programem. 

¶ provede kontroly  nivelety kŚiģovatkovĨch vŊtv² v oblasti styku . VĨsledky uloģ² do souborŢ 

XNI, kter® lze pouģ²t v programu VIANIV pro n§vrh nebo korekturu nivelety. 

¶ sestav² (pokud neexistuj²) z§rodky vstupn²ch dat pro vĨpoļty pŚ²ļnĨch ŚezŢ  (V51) vġech 

kŚiģovatkovĨch vŊtv² (¼prava podle ĻSN 736201 a ĻSN 736202). Tyto z§rodky je pak jeġtŊ 

moģno modifikovat. 

¶ sestav²  (pokud neexistuj²) z§rodky vstupn²ch dat pro kreslen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ  (V53) vġech 

kŚiģovatkovĨch vŊtv². Tyto z§rodky je pak jeġtŊ moģno modifikovat. 
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¶ sestav² (pokud neexistuj²) z§rodky vstupn²ch dat pro vĨpoļty kubatur (V71) vġech 

kŚiģovatkovĨch vŊtv². Tyto z§rodky je pak jeġtŊ moģno modifikovat. 

¶ Vygeneruje grafick® sch®ma kŚiģovatky v souboru .O42. 

E) Po skonļen² bŊhu programu RP42 je moģno individuelnŊ upravit (modifikovat) vġechna 

vytvoŚen§ vstupn² data. V bŊģnĨch pŚ²padech se vġak pouģij² pŚ²mo vygenerovan§ data. 

F) Pokud nebyly spoļ²t§ny nivelety vġech vŊtv², spoļ²taj² se nyn² tyto nivelety programem 

VIANIV ze z§rodkŢ (bodŢ) na zaļ§tku a na konci vŊtve.   Po tomto kroku se mus² opakovat 

bod D), tj. vĨpoļet programem RP42, nyn² uģ se spoļ²tanĨmi niveletami vŊtv². V tomto bŊhu 

provede program kontroly vĨġek v napojen² na zaļ§tku a na konci vġech vŊtv². 

G) Po modifikaci souborŢ V43 vġech hlavn²ch tras ve vġech jejich kŚiģovatk§ch se dokonļ² 

vĨpoļty hlavn²ch tras (programy RP43, RP27, RP28, RP51 a RP53).  Tyto vĨpoļty je moģno 

prov®st tak® v r§mci funkce "Dokonļit kŚiģovatku". 

H) Vlastn² vĨpoļty vġech kŚiģovatkovĨch vŊtv² se pak provedou pomoc² funkce "Dokonļit 

kŚiģovatku" pro vġechny vŊtve a pŚ²padnŊ i pro hlavn² trasy souļasnŊ. Je ovġem tak® moģno 

prov®st je postupnŊ po nastaven² jm®na pŚ²sluġn® vŊtve s pouģit²m funkce "dokonļit vĨpoļty 

trasy".  Provedou se vĨpoļty programem RP43, podle potŚeby RP27, RP51 a RP53.  Je tŚeba, 

aby existoval jedinĨ soubor DTM, zahrnuj²c² oblast cel® kŚiģovatky. 

    Programem RP43 se vĨpoļte pokryt² vġech vŊtv². Vzniknou tak® soubory SSS vġech vŊtv². 

 Pomoc² souborŢ SSS a SHB se pro kŚiģovatkov® vŊtve vytvoŚ² ter®nn² Śezy (soubory STR) z 

DTM. Funkce sestav² data pro program SI27 s spust² vĨpoļet t²mto programem. 

 Program RP51 vytvoŚ² soubory SPR, pŚ²ļn® Śezy koridoru. 

 Program RP53 vykresl² pŚ²ļn® Śezy koridoru ze souborŢ SPR 

I) Programem RP71 se vypoļtou kubatury jednotlivĨch vŊtv². VĨsledky vĨpoļtŢ kubatur na 

kŚiģovatk§ch se pŚevezmou a dosad² jako "objekty s pŚ²poļtem kubatur" do zad§n² programu 

RP71 hlavn²ch tras. Dokonļ² se vĨpoļty kubatur hlavn²ch tras (RP71) a hmotnice hlavn²ch 

tras (RP76), ve kter® jiģ budou zabudov§ny pŚ²poļty na jednotlivĨch kŚiģovatk§ch. 

 

1.2 PŚehled pouģitĨch souborŢ 

Vstupn² soubory: 

  .V42  - vstupn² data pro kŚiģovatku, vytvoŚen§ dialogem RDPX (program SI42C) 

 .SHB  - hlavn² body smŊru pro vġechny trasy (hlavn² i vŊtve) 

.SNI - niveleta pro hlavn² trasy a v opakovan®m bŊhu i pro vŊtve 

Modifikovan® vstupn² soubory: 

.V43 - vstupn² data pokryt² pro hlavn² trasy (tyto soubory budou modifikov§ny v 

oblastech kŚiģovatek o rozġ²Śen², boļn² omezen² a staniļen² ŚezŢ v bodech napojen² 

vŊtv²). Existuj²c² pŢvodn² soubor se uloģ² do souboru  trasaV43.BAK, avġak pouze 
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tehdy, kdyģ tento soubor jeġtŊ neexistuje.  ZŢst§v§ tak zachov§na prapŢvodn² 

verze, nedotļen§ programem RP42. 

            trasaV43.BAK   - pojiġtŊn§ pŢvodn² verze souboru .V43 pŚed modifikac² 

VĨstupn² soubory: 

 .L42  - protokol o vĨpoļtu RP42 

 .O42 - grafick® sch®ma kŚiģovatky v syst®mu PRAGOPLOT 

   .V43 - vstupn² data pro RP43 pro vŊtve 

 .V51 - z§rodky vstupn²ch dat SI51 na vŊtv²ch 

 .V53 - z§rodky vstupn²ch dat SI53 na vŊtv²ch 

 .V71 - z§rodky vstupn²ch dat SI71 na vŊtv²ch 

 .XNI - z§rodky pro niveletu v napojen² - pro program VIANIV 

            trasaXNI.BAK   - pojiġtŊn§ pŢvodn² verze souboru .XNI 

1.3 Metody Śeġen² 

Pro dokumentaci a pro vĨpoļet kubatur na kŚiģovatce se pouģij² klasick® postupy RoadPacu, 

zaloģen® na sestrojov§n², kreslen² a vyhodnocov§n² pŚ²ļnĨch ŚezŢ. V oblasti kŚiģovatky program 

automaticky sestroj² pŚ²ļn® Śezy v hustġ²m dŊlen², neģ v bŊģn® trase (zad§v§ se obvykle 2 aģ 10 

m). Vġechny figury na kŚiģovatce budou oddŊleny od sebe syst®mem ļar boļn²ho omezen², kter® 

jsou co nejjednoduġġ² a rozdŊl² kŚiģovatku na oblasti pŚiŚazen® k jednotlivĨm vŊtv²m. Syst®m 

poģ²v§ ļtyŚi z§kladn² typy napojen² podle obr§zkŢ v zad§vac²m oknŊ. 

1.4 Terminologie: 

Hlavn² trasa 1 a hlavn² trasa 2 (nepovinn§) - trasy, pro kter® je jiģ navrģeno smŊrov® a vĨġkov® 

veden² a data pro pokryt² (V43) nebudou jiģ uģivatelem mŊnŊna, pouze automaticky 

modifikov§na v kŚiģovatk§ch. V popisu se oznaļuj² jako HLAVNI1  a HLAVNI2 

KŚiģovatkov§ vŊtev - trasa navrģen§ programem VIAAXI, RP15 nebo RP14, kter§ navazuje na 

jednom konci nebo na obou konc²ch na jiģ spoļ²tanou trasu. MŢģe to bĨt jedna z hlavn²ch tras, 

nebo jin§ vŊtev kŚiģovatky, kter§ byla vyŚeġena dŚ²ve. Z toho dŢvodŢ se vŊtve kŚiģovatek zad§vaj² 

do vstupn²ch dat v urļit®m poŚad², kter® bude ve vġech kroc²ch Śeġen² dodrģeno. Pro popis dat se 

vŊtve ļ²sluj² jako VETEV1, VETEV2  atd.   VĨjimeļnŊ se mŢģe zadat tak® vŊtev, kter§ nen² 

napojena na ģ§dn®m konci.  Ta se pak chov§ jako dalġ² hlavn² trasa. NeŚeġ² se, nevytv§Ś² se jej² 

pokryt² (V43) ani niveleta (XNI),  soubor .V43 vġak mŢģe bĨti modifikov§n. TypickĨm 

pŚ²kladem takov® vŊtve je OKRUH pŚi Śeġen² okruģn²ch kŚiģovatek. 

KŚiģovatkov§ vŊtev se dŊl² na:  oblast odpojen², stŚedn² ļ§st a oblast pŚipojen².   Napojen² je 

spoleļnĨ term²n pro odpojen² a pŚipojen². Staniļen² kŚiģovatkov® vŊtve mus² ve vġech pŚ²padech 

dodrģovat z§sadu, ģe v oblasti odpojen² a v oblasti pŚipojen² je vŊtev jednosmŊrn§ a je poj²ģdŊna 

ve smŊru stoupaj²c²ho staniļen². Oblast odpojen² zaļ²n§ v km 0.000 kŚiģovatkov® vŊtve, oblast 

pŚipojen² konļ² ve staniļen² rovn®m d®lce trasy.  StŚedn² ļ§st kŚiģovatkov® vŊtve mŢģe bĨt 

jednosmŊrn§ nebo obousmŊrn§ a podle typu kŚiģovatky mŢģe stŚedn² ļ§st chybŊt.  
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Na sch®matu jsou zobrazeny nŊkter® typick® ļ§sti kŚiģovatek a jejich ļlenŊn² na hlavn² trasy a 

kŚiģovatkov® vŊtve: 

 

 

 

A, B   hlavn² trasa 1, hlavn² trasa 2 

C, D, E     jednosmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve 

F, I      obousmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve 

G, H, J, K jednosmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve, napojen® na dŚ²ve spoļ²tanou 

vŊtev 

 

1.5 SmŊrov® Śeġen² kŚiģovatky 

PŚed bŊhem programu RP42 mus² bĨt vyŚeġeno smŊrov® veden² vġech vŊtv² kŚiģovatky. 

PŚitom se mus² respektovat pravidla napojen² vŊtv² pouģit§ v tomto programu: 

¶ KŚiģovatkov® vŊtve se v situaci Śeġ² pomoc² programŢ RP15 nebo jejich novŊjġ²mi 

ekvivalenty (VIAAXI). 
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¶ Kaģd§ kŚiģovatkov§ vŊtev je v oblasti odpojen² od nŊkter® hlavn² trasy (nebo od dŚ²ve 

spoļ²tan® vŊtve) i v oblasti pŚipojen² k nŊkter® hlavn² trase (nebo k dŚ²ve spoļ²tan® vŊtvi) 

poj²ģdŊna ve smŊru staniļen². 

¶ Osa vŊtve se umisŠuje do lev®ho okraje j²zdn²ho pruhu vŊtve, v obousmŊrnŊ poj²ģdŊn® 

stŚedn² ļ§sti vŊtve do osy obousmŊrn® ļ§sti vŊtve. Nikde na kŚiģovatkov® vŊtvi proto 

nevznik§ smŊrovĨ odskok, osa st§le plynule navazuje mezi oblast² odboļen², stŚedn² ļ§st² a 

oblast² pŚipojen². 

¶ ZŚizuje-li se v oblasti odpojen² nebo pŚipojen² na hlavn² trase odboļovac² nebo pŚipojovac² 

pruh, pŚipojuje se osa vŊtve v prodlouģen² vnitŚn²ho okraje vod²c²ho prouģku vozovky (tedy 

obvykle o 0.25 m bl²ģe stŚedu vozovky, neģ je prodlouģen² zadan® hrany vozovky vļetnŊ 

vod²c²ho prouģku). ĐhlovĨ odsun v napojen² bĨv§ obvykle nulovĨ. 

 

Optim§ln² Śeġen²: dŊl²c² ļ§ra AB  je 3.50 m od osy (ġ²Śka vozovky minus dŊl²c² prouģek) 

   odsun osy v odpojen² (pŚipojen²) = 3.75 m 

   ġ²Śka odboļovac²ho pruhu (data V42) = 3.75 m 

   ġ²Śka vozovky vŊtve vpravo (data V42) = 3.75 m 

   PravĨ okraj pŚed odpojen²m (i za odpojen²m) vyjde 7.50 m (souhlas²) 

¶ Napojuje-li se kŚiģovatkov§ vŊtev bez odboļovac²ho (pŚipojovac²ho) pruhu, pak se osa vŊtve 

pŚipojuje pŚ²mo k ose hlavn² trasy nebo vŊtve, bez ¼hlov®ho odsunu.  Pokud je zadan§ ġ²Śka 

j²zdn²ho pruhu vŊtve menġ², neģ je ġ²Śka j²zdn²ho pruhu trasy, k n²ģ se pŚipojuje, provede 

program RP42 plynulĨ pŚechod ġ²Śek v oblasti prvn²ho (posledn²ho) oblouku vŊtve. Je t®ģ 

moģno pŚipojit osu vŊtve s odsunem, kter§ se rovn§ rozd²lu ġ²Śek obou tras. 

¶ StejnŊ tak i v rozpojen² oboustrannŊ poj²ģdŊn® vŊtve se kr§tk§ vloģen§ vŊtev napojuje k ose 

oboustrannŊ poj²ģdŊn® vŊtve bez odboļovac²ho pruhu, pŚ²padnŊ s malĨm odsunem, je-li nutno 

vyrovnat rozd²l ġ²Śek, zpŢsobenĨ napŚ. rozġ²Śen²m v oblouku. 

1.6 Typy vŊtv² 

Program Śeġ² nŊkolik typŢ vŊtv²: 

 Kr§tk§ jednosmŊrn§ vŊtev bez stŚedn² ļ§sti, s vyplnŊnĨm rozjezdovĨm 

troj¼heln²kem 

Je to souļ§st ¼rovŔov®ho napojen², m§ pouze oblast odpojen² a oblast pŚipojen². ObŊ oblasti na 

sebe navazuj², program to vyŚeġ² tak, ģe se nejdŚ²ve pŚekrĨvaj², do koneļn®ho Śeġen² se vyberou 

Śezy sahaj²c² k bliģġ² dŊlic² ļ§Śe.  StŚedn² ļ§st se nedefinuje. Odpojen² i pŚipojen² mohou bĨt typu 

2, 3 nebo 4.  
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 Dlouh§ jednosmŊrn§ vŊtev bez stŚedn² ļ§sti 

Takov§ vŊtev vznik§ v pŚ²padŊ, kdy se obousmŊrn§ vŊtev se stŚedn² ļ§st² dŊl² do dvou 

jednosmŊrnĨch vŊtv² (jedna pro pŚipojen², druh§ pro odpojen²). Kaģd§ z tŊchto vŊtv² m§ svoje 

vlastn² zemn² tŊleso a na opaļn®m konci se pŚipojuje k hlavn² trase typem 1. Jedna z vŊtv² je 

pokraļov§n²m obousmŊrn® vŊtve a tvoŚ² jej² odboļovac² nebo pŚipojovac² ļ§st, druh§ se zad§v§ 

jako vŊtev bez definovan® stŚedn² ļ§st². Program pŚi konstrukci t®to vŊtve vych§z² z toho, ģe jak 

odpojen² na zaļ§tku, tak i pŚipojen² na konci nebude delġ² neģ polovina cel® d®lky vŊtve. 

 JednosmŊrn§ vŊtev se stŚedn² ļ§st² 

Je to vģdy souļ§st sloģit® kŚiģovatky d§lniļn²ho typu. Odpojen² na zaļ§tku a pŚipojen² na konci 

mus² bĨt typu 1 (napojen² k trase). Zaļ§tek a konec stŚedn² ļ§st se definuje pŚibliģnŊ v tom m²stŊ, 

kde se oddŊluje zemn² tŊleso vŊtve od zemn²ho tŊlesa napojen® trasy. Nemus² se zad§vat pŚesnŊ, 

slouģ² pouze k vymezen² oblasti, kam aģ bude program Śeġit vztah dvou soubŊģnĨch os. K t®to 

vŊtvi se event. mŢģe ve stŚedn² ļ§sti zprava pŚipojit nebo se od n² mŢģe doprava odpojit jin§ 

vŊtev.  VŊtev tak® mŢģe konļit bez pŚipojen², nebo zaļ²nat volnŊ v km. 0,00 bez odpojen² od jin® 

trasy. 

 ObousmŊrn§ vŊtev se stŚedn² ļ§st² 

I tato vŊtev mŢģe konļit bez pŚipojen², nebo zaļ²nat volnŊ v km. 0,00 bez odpojen² od jin® trasy.  

V bŊģnĨch pŚ²padech ovġem zaļ²n§ a konļ² rozdvojen²m do dvou jednosmŊrnĨch vŊtv². ObŊ tyto 

vŊtve mus² bĨt pŚipojeny k trase stejnĨm zpŢsobem, buŅ typem 1 (samostatn§ tŊlesa), nebo typem 

2 (s vyplnŊnĨm troj¼heln²kem), nebo typem 3 (dtto s pruhem pro odboļen² doleva), nebo typem 4 

(osa na osu). 

 StŚedn² ļ§st vŊtve zaļ²n§ a konļ² pŚesnŊ v tom staniļen², kde se rozdvojuje, v pŚ²padŊ, kdy se 

pŚipojuj² dvŊ samostatn® kr§tk® vŊtve bez stŚedn² ļ§sti, se bude zaļ§tek (konec) stŚedn² ļ§sti liġit 

pro kaģdou polovinu vozovky. V rozdvojen² se tak® mŢģe pŚipojovat jednosmŊrn§ vŊtev bez 

stŚedn² ļ§sti (pŚ²klady Y). V tom pŚ²padŊ mus² bĨt vġechny jednosmŊrn® ļ§sti pŚipojeny typem 1.   

1.7 Typy odpojen² a pŚipojen² 

Typy napojen² se oznaļuj² 1, 2, 3 a 4.  Neexistuj²c² napojen² se k·duje jako typ 0. 

Do vstupn²ch dat se zad§v§ pouze typ. Varianty (1a, 1c, 2a, 2b) se tĨkaj² pouze dokumentace, 

program si je vyhodnocuje s§m z dat. 

Typ 1 - Odboļen² jednosmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve od trasy, nebo pŚipojen² 

jednosmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve k trase, se samostatnĨm zemn²m tŊlesem. 

TypickĨm znakem tohoto typu je, ģe kŚiģovatkov§ vŊtev je v cel® oblasti odboļen² (pŚipojen²) 

jednosmŊrn§, zemn² pr§ce jsou vyŚeġeny pro obŊ vŊtve aģ k prŢniku s ter®nem. 

Odpojen² a pŚipojen² typu 1 se vyskytuje ve tŚech variant§ch: 

Varianta 1a - napojuje se jednosmŊrn§ vŊtev k nŊkter® z hlavn²ch tras (nebo i k jin® vŊtvi) 

zprava. K·d stŚedn² ļ§sti = 1 (jednosmŊrn§, existuje).  V cel® d®lce vŊtve se uplatn² zadan® ġ²Śky 

vozovky a krajnice vlevo a vpravo, zaļ§tek a konec stŚedn² ļ§sti se zad§v§ pŚibliģnou hodnotou v 

m²stŊ, kde konļ² boļn² omezen² (zemn² tŊleso se osamostatŔuje) na ¼rovni bodu D.  
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Varianta 1a   a  1b 

DŢleģit® body na dŊlic² ļ§Śe: 

A bod teoretick®ho napojen² (zaļ§tek / konec trasy vŊtve) 

B na ¼rovni bodu C, konec spoleļn® zpevnŊn® vozovky trasy a vŊtve) 

C prŢseļ²k hrany krajnice trasy a hrany krajnice vlevo jednosmŊrn® vŊtve. U typu 1b 

nastupuje m²sto hrany krajnice ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla. 

H prŢseļ²k hran koruny. Pouģije se ġ²Śka nezpevnŊn® krajnice 1.50 m. 

D bod v m²stŊ, kde se pŚedpokl§d§ oddŊlen® zemn² tŊleso. Ļ§ra HD je lomen§ ļ§ra,  na kter® 

jsou vzd§lenosti od okrajŢ zpevnŊn® ļ§sti st§le stejn®. 

 

Varianta 1b - napojuje se vŊtev s obousmŊrnou stŚedn² ļ§st², nebo vŊtev bez stŚedn² ļ§sti, k 

nŊkter® z hlavn²ch tras. K·d stŚedn² ļ§sti = 2 nebo 0.   Ve stŚedn² obousmŊrn® ļ§sti vŊtve se 

uplatn² zadan® ġ²Śky vozovky vpravo a vlevo, v odpojen² a v pŚipojen² se vpravo uplatn² tat§ģ 

ġ²Śka vozovky a vlevo se uplatn² zadan§ ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla.  Ta mus² bĨt min. 

0.25m velik§ (vod²c² prouģek).  Geometrick® sch®ma napojen² je stejn® jako u typu 1a, pouze pro 

polohu bodu C se uplatn² ġ²Śka pro objet² m²sto souļtu ġ²Śek vozovky a krajnice vlevo. Zaļ§tek a 

konec stŚedn² ļ§sti (pokud existuje) je v m²stŊ rozvŊtven² obousmŊrn® vŊtve.  U tohoto typu na 

sebe vģdy navazuje dvojice odpojen² a pŚipojen² typu 1b v kombinaci s rozvŊtven²m typu 1c.  V 

¼seku mezi dvojic² napojen² typu 1b se mŢģe (ale nemus²) zadat odliġn§ ġ²Śka krajnice, zad§-li se, 

pak mus² bĨt stejn§ u obou napojen². Bod H se spoļ²t§ v prŢseļ²ku hran tŊlesa a bod D se spoļ²t§ 

na ekvidistant§ch v m²stŊ, kde jsou jiģ zemn² tŊlesa oddŊlena. 

Typ 1 Varianta 1c  Rozpojen²  

Rozpojen² dvou koncovĨch ļ§st² vŊtve s obousmŊrnŊ poj²ģdŊnou stŚedn² ļ§st². K prŢbŊģn® 

vŊtvi, kter§ obsahuje stŚedn² ļ§st, se pŚipojuje oblouk bez stŚedn² ļ§sti, na opaļn®m konci 

pŚech§zej²c² v pŚipojen² typu 1b.  PrŢbŊģn§ vŊtev m§ k·d stŚedn² ļ§sti = 2, pŚipojenĨ oblouk m§ 

k·d stŚedn² ļ§sti 0.   V obou koncovĨch oblouc²ch se vlevo uplatn² zadan® ġ²Śky pro objet² 

stoj²c²ho vozidla (minim§lnŊ 0.25m), vpravo zadan® ġ²Śky vozovky a krajnice.   DŊlic² ļ§ra: bod 

A leģ² v m²stŊ spojen² obou os, body B a C splĨvaj² a sestroj² je jako prŢseļ²k ekvidistant ve 
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vzd§lenostech ġ²Śek pro objet² stoj²c²ho vozidla.  Bod H se spoļ²t§ v prŢseļ²ku hran tŊlesa a bod 

D se spoļ²t§ na ekvidistant§ch v m²stŊ, kde jsou jiģ zemn² tŊlesa oddŊlena. 

 

 

Varianta 1c 

Varianta 1d  -  rozpojen² jednosmŊrn® vŊtve do dvou smŊrŢ.  

Tato varianta se tvarem zcela podob§ variantŊ 1c, program ji vġak pouģije tam, kde se oddŊluj² 

nebo spojuj² dvŊ jednosmŊrn® vŊtve.  Podm²nkou je, ģe se obŊ trasy napojuj² osa na osu, prŢbŊģn§ 

trasa vģdy odboļuje doleva (nebo v pŚipojen² pŚich§z² zleva),  prav§ vŊtev v m²stŊ napojen² 

zaļ²n§ nebo konļ². Ve smŊrov®m napojen² mŢģe bĨt malĨ nenulovĨ odskok, vģdy vġak menġ² neģ 

1/2 ġ²Śky vozovky.   řeġen² t²mto zpŢsobem je vhodn® tam, kde jsou obŊ vŊtve dlouh®, 

dvoupruhov®, a jiģ pŚed rozvŊtven²m se nasmŊruje kaģdĨ j²zdn² pruh do sv®ho smŊru. Nesm² bĨt 

zad§ny odboļovac² pruhy ani ġ²Śkou, ani d®lkou. řeġen² se d§ pouģ²t i tehdy, kdyģ se napojuje 

jednosmŊrn§ vŊtev na nŊkterou hlavn² trasu, kter§ se ovġem tvarem podob§ vŊtvi. V takov®m 

pŚ²padŊ nen² nutn®, aby tato trasa byla jednosmŊrn§ (coģ se nijak ned§ zadat). 

Ve vĨsledkov® sestavŊ se napojen² oznaļuje jako 1d (BST = 5). 

Klopen² lev® vŊtve je plynul® podle smŊrovĨch pomŊrŢ prŢbŊģn® vŊtve, klopen² prav® vŊtve 

navazuje v cel® ġ²Śce j²zdn²ho pruhu na pravou polovinu vozovky,  dŊl²c² ļ§ra kubatur pŢl² 

vzd§lenost mezi osami, nepoj²ģdŊn§ plocha s v lev® vŊtvi sestroj² jako prodlouģen² sklonu lev® 

vozovky, v prav® vŊtvi se vyrovn§ pomoc² zvl§ġtn²ch tvarŢ do stejn® vĨġe.  

Za rozvŊtven²m se obŊ vŊtve vr§t² do zadan® ġ²Śe obou j²zdn²ch pruhŢ obou vŊtv², pokud se zde 

dodateļnŊ nezad§ zmŊna ġ²Śky (takov§ ¼prava se ovġem ztr§c² pŚi opakovan®m vĨpoļtu, do 

zad§n² programu RP42 nelze takovou zmŊnu zadat.  Uplatn² se vġude zadan® ġ²Śky vozovky 

vpravo a vlevo;  nepouģ²v§ se kolonka "ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla". 

Ve sloģitĨch kŚiģovatk§ch lze t²mto zpŢsobem pŚipojit k libovoln® vŊtvi nŊkolik dalġ²ch vŊtv². 

Uk§zkou mŢģe bĨt sch®ma kŚiģovatky na Strakonick® silnici: 
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Na trase VŊtev L jsou 2 napojen² tohoto typu (jedno odpojen² a jedno pŚipojen² na konci vŊtve k 

okruhu). 
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Typ 2 - Navazuj²c² odboļen² obousmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve od hlavn² trasy a 

pŚipojen² t®to vŊtve k hlavn² trase smŊrovŊ rozdŊlen®, s vyplnŊnĨm rozjezdovĨm 

troj¼heln²kem a s odboļovac²mi a pŚipojovac²mi pruhy. 

TypickĨm znakem tohoto typu je, ģe odboļuj²c² kŚiģovatkov§ vŊtev jeġtŊ v oblasti odboļen² 

navazuje na druhou (pŚipojuj²c² se) vŊtev, od tohoto spojen² se odboļuj²c² vŊtev Śeġ² jako 

obousmŊrn§. Zemn² pr§ce vġech tŚ² tras na sebe navazuj² a Śeġ² se pomoc² spoleļnĨch hranic 

boļn²ho omezen². 

Odpojen² a pŚipojen² typu 2 se vyskytuje ve dvou variant§ch: 

Varianta 2a  -  prŢbŊģn§ vŊtev pŚech§z² do jednoho z obloukŢ. 

Na sch®matu je prŢbŊģn§ vŊtev V1 s obousmŊrnŊ poj²ģdŊnou stŚedn² ļ§st² spojen§ s odboļuj²c²m 

obloukem, druhĨ pŚipojovac² oblouk V2 je Śeġen jako samostatn§ vŊtev bez stŚedn² ļ§sti. Zad§v§ 

se k·d stŚedn² ļ§sti u vŊtve V1 hodnotou 2, u vŊtve V2 hodnotou 0.  StŚedn² ļ§st vŊtve V1 zaļ²n§ 

v bodŊ D, kde se od vŊtve V1 odpojuje v protismŊru kr§tk§ vŊtev V2. 

Kr§tk§ vŊtev V2  se odpojuje v bodŊ D od vŊtve V1 odpojen²m typu 4 (osa na osu bez 

odboļovac²ch a pŚipojovac²ch pruhŢ).  Postup vĨpoļtu je: nejdŚ²ve vŊtev V1, potom vŊtev V2. 

Program Śeġ² v tomto pŚ²padŊ dŊlic² ļ§ru mezi obŊma obloukovĨmi segmenty kŚiģovatky jako 

ļ§ru s konstantn²m pomŊrem vzd§lenost² od obou os 1:1.  DŊlic² ļ§rou mezi hlavn² trasou a 

obŊma segmenty pŚipojovanĨch vŊtv² je ekvidistanta k hlavn² trase, kter§ sleduje vnŊjġ² hranu 

nerozġ²Śen® vozovky. PŚ²mo na ni by mŊly navazovat smŊrov® oblouky obou pŚipojovanĨch vŊtv² 

Je vġak moģn® i opaļn® zad§n²: pŚipojovan§ trasa se cel§ povaģuje za vŊtev V2, oznaļen² V1 se 

vztahuje pouze na kr§tkĨ spojovac² oblouk mezi body A1 a D. Potom se mus² nejdŚ²ve vyŚeġit 

vŊtev V2 (obousmŊrn§ stŚedn² ļ§st + oblast pŚipojen² na konci), potom vŊtev V1 (pouze oblast 

odpojen² na zaļ§tku, bez stŚedn² ļ§sti a pŚipojen² typu 4).  V pŚipojen² typu 4 v bodŊ D nelze 

zad§vat odboļovac² nebo pŚipojovac² pruhy. 

 

Varianta 2a 
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Varianta 2b  -  dva samostatn® oblouky vloģen® mezi dvŊ kŚiģuj²c² se trasy. 

Toto Śeġen² se pouģ²v§ pŚedevġ²m u ¼plnĨch kŚiģovatek, kde kŚiģovatka pŚeruġuje prŢbŊģnou 

kŚiģuj²c² trasu niģġ² kategorie. MŢģe se vġak pouģ²t i pro jednostrann® napojen², kdyģ je napojen² 

v protismŊru posunuto do jin®ho m²sta. Druh§ trasa mus² bĨt vyvedena aģ k ose hlavn² trasy a 

vytv§Ś² pŚirozenou dŊlic² ļ§ru mezi obŊma segmenty vloģenĨch obloukŢ. DŊlic² ļ§rou mezi hlavn² 

trasou a segmenty pŚipojovanĨch vŊtv² je ekvidistanta k hlavn² trase, kter§ sleduje vnŊjġ² hranu 

nerozġ²Śen® vozovky. PŚ²mo na ni by mŊly navazovat smŊrov® oblouky obou pŚipojovanĨch vŊtv² 

(pŚesnŊ: s posunem 0.25m - o vod²c² prouģek). 

 

 

Varianta 2b 

PŚi Śeġen² na obr§zku se napojen² obou kr§tkĨch vŊtv² na trasu T2 zad§v§ jako typ 4 (osa na osu 

bez odboļovac²ch a pŚipojovac²ch pruhŢ). Je vġak i zde moģno zadat pŚipojovac² a odboļovac² 

pruhy, potom se i toto pŚipojen² zad§v§ jako typ 2.  I v tomto pŚ²padŊ vġak zŢstane dŊlic² ļ§rou 

kubatur osa trasy T2. 

Typ 3 - Navazuj²c² odboļen² obousmŊrn® kŚiģovatkov® vŊtve od hlavn² trasy a 

pŚipojen² t®to vŊtve k hlavn² trase smŊrovŊ rozdŊlen®, s vyplnŊnĨm rozjezdovĨm 

troj¼heln²kem a s odboļovac²mi a pŚipojovac²mi pruhy a s vloģen²m rozġ²Śen² hlavn² trasy o 

stŚedn² pruh. 

Tento typ se liġ² od typu 2 pouze t²m, ģe do hlavn² trasy se vkl§d§ rozġ²Śen² stŚedn²ho pruhu pro 

odboļen² doleva.  Toto rozġ²Śen² mŢģe bĨt oboustrann® (jako na obr§zku, kde se pŚipojuje druh§ 

trasa jednostrannŊ), nebo jednostrann® (pouze na vzd§lenŊjġ² stranŊ). 

Odpojen² a pŚipojen² typu 3 se opŊt vyskytuje ve dvou variant§ch, stejnŊ jako u typu 2.  Na 

sch®matu je vykreslena varianta 3a, kdy je spojovac² vŊtev se stŚedn² ļ§st² spojena s odboļovac² 

vŊtv² 
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Varianta 3a 

Pozn§mka:  Jako kombinace typu 3 s typem 4 nebo s typem 2 se tak® zad§v§ kŚiģovatka tvaru X 

na kŚ²ģen² dvou tras s nedŊlenou vozovkou.  Zad§v§ se samostatnŊ kaģd§ ze ļtyŚ vŊtv², u typu 3  

se zad§vaj² odsazen² pro odboļov§n² doleva pouze na bliģġ² stranŊ (F1, E1, A1, B, A2, E2, F2), v 

protismŊru jsou vġechna data nulov§ - zdaj² se spolu s obŊma vŊtvemi na opaļn® stranŊ. 

Typ 4 Jednoduch® odboļen² 

Typ 4 se zad§v§ v kombinaci s napojen²m typu 2, 3 a 4, oba oblouky se vģdy pŚipojuj² osa na osu. 

BŊģn® je to pŚedevġ²m u kŚiģovatek tvaru X, kde se z vedlejġ² trasy vylouļ² pomoc² boļn²ch 

omezen² cel§ oblast kŚiģovatky, z hlavn² trasy s pŚednost² v j²zdŊ zŢstanou jen ¼zk® prŢbŊģn® 

j²zdn² pruhy s dŊlic² ļarou po obou stran§ch. 

PŚ²klady v kombinaci s napojen²m typŢ 2 a 3 v T - kŚiģovatk§ch jsou uvedeny na pŚedchoz²ch 

obr§zc²ch. Na dalġ²m obr§zku je pŚ²klad ¼pln® kŚiģovatky tvaru X, kde jsou vġechna napojen² 

typu 4, a dalġ² pŚ²klad, kde se napojen² typu 4 kombinuje s typem 2 bez pŚ²datnĨch pruhŢ (typ 2  - 

osa na osu). 

                    

     Napojen² typu 4 -  typ MINIURO                        Kombinace napojen² 2 a 4 - typ URO 

 



RP42  Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve 

V prvn²m pŚ²padŊ jsou vġechna napojen² v kŚiģovatce typu 4. Z prŢbŊģnĨch tras zŢstanou pouze 

vĨġky nivelety v ose, z tŊch se ovġem odvozuj² vĨġky v napojen² spojovac²ch vŊtv². 

Ve druh®m pŚ²padŊ jsou napojen² k trase s pŚednost² v j²zdŊ typu 2 (s odsunutou osou vŊtve), 

zbĨvaj²c² napojen² jsou typu 4. Na trase s pŚednost² zŢst§v§ zachov§na cel§ prŢbŊģn§ vozovka, 

vĨġky na vŊtv²ch se odvozuj² z vĨġek na dŊlic² ļ§Śe. Tam, kde osa vŊtve kŚ²ģ² dŊlic² ļ§ru, dojde k 

posunu osy vŊtve do dŊlic² ļ§ry.  V dŊlic² ļ§Śe doch§z² k lomu pŚ²ļn®ho sklonu. 

1.8 Ġ²Śky a klopen²  

Ġ²Śkov® uspoŚ§d§n² navrhovanĨch vŊtv² vych§z² ze zadanĨch ¼dajŢ a z norem ĻSN 736201 a 

ĻSN 736202.  Zadan® ġ²Śka vozovky a krajnice vpravo se uplatn² v cel® kŚiģovatce ve vġech 

vŊtv²ch, pokud je program Śeġ².  Ve stŚedn² ļ§sti jednosmŊrn® vŊtve nebo obousmŊrn® vŊtve se 

uplatn² zadan® ġ²Śky vozovky vlevo a zadan® ġ²Śky krajnice vlevo (v napojen² typu 1a se toto 

uplatn² i v napojen²). V odpojen² a v pŚipojen² typu 1b  a  1c  se vlevo uplatn² m²sto vozovky a 

krajnice zadan§ ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla.  V napojen² typu 2, 3 a 4 (tj. v segmentech s 

vyplnŊnĨm troj¼heln²kem) se vlevo od osy konstruuje zpevnŊnĨ rozjezdovĨ troj¼heln²k aģ k 

nejbliģġ² dŊlic² ļ§Śe, ignoruj² se veġker® zadan® hodnoty ġ²Śek vlevo.  RozjezdovĨ troj¼heln²k se 

vytvoŚ² jako kombinace boļn²ho omezen² a zvl§ġtn²ch tvarŢ. Nasazuje se na osu a konļ² na 

prŢseļ²ku s bliģġ² dŊlic² ļarou, kde mus² bĨt dodrģena shodn§ vĨġkov§ kota se sousedn² trasou. 

Prav§ vozovka a ve stŚedn² ļ§sti i lev§ vozovka se v oblouc²ch rozġiŚuje podle pravidel norem 

ĻSN 736201 a ĻSN 736202. Pln® rozġ²Śen² je v kruhov® ļ§sti oblouku a vyrovn§v§ se v 

pŚilehlĨch pŚechodnic²ch. Jsou-li vġak pouģity kruhov® oblouky bez pŚechodnic, nen² zmŊna 

rozġ²Śen² doŚeġena a mus² se zkontrolovat a opravit v souboru V43 ruļnŊ.  Zaļ²n§ nebo konļ²-li 

trasa vŊtve kruhovĨm obloukem, nasad² se rozġ²Śen² od zaļ§tku (konce) trasy a poļ²t§ se s n²m pŚi 

kontrole ġ²Śek vŊtve a trasy v napojen². 

Pokud pŚi kontrole ġ²Śek v napojen² (porovn§n² ġ²Śky vpravo od osy pŚed napojen²m a za n²m) 

vznikne diference ġ²Śek menġ² neģ 1 m, vyrovn§ se tato diference v nejbliģġ² pŚechodnici vŊtve. 

PŚi vŊtġ² diferenci je tŚeba zmŊnit zad§n². 

V zad§n² odpojen² nebo pŚipojen² (v pŚ²sluġn® z§loģce vstupn²ho formul§Śe - viz 2.2) je moģno 

potlaļit rozġ²Śen² v prvn²m oblouku v odpojen² nebo v posledn²m oblouku v pŚipojen².   Toto 

potlaļen² se uplatn² v segmentech s vyplnŊnĨm rozjezdovĨm troj¼heln²kem, kde je k dispozici 

dostateļn§ ġ²Śka poj²ģdŊn® vozovky vlevo od osy a je vhodn® dodrģet hladkou kruhovou nebo 

klotoidickou  kŚivku hrany vozovky vpravo. Kombinac² klotoidy nebo kruģnice a S-liniov®ho 

rozġ²Śen² vznikaj² totiģ velmi nevhodn® tvary hrany vozovky. Uk§zka takov®ho potlaļen² 

rozġ²Śen² je napŚ. v pŚ²kladŊ OKRUH3 (kap. 4.5). 

 

Klopen² v trase vŊtve se opŊt navrhuje podle z§sad norem ĻSN 736201 a ĻSN 736202 v 

z§vislosti na polomŊru vnitŚn² hrany a zadan® n§vrhov® rychlosti vŊtve. PŚi velmi malĨch 

polomŊrech (pod 30 m) vych§zej² vġak i pŚi malĨch rychlostech (30 km/hod) sp§dy kolen 6% na 

velmi kr§tkĨch ¼sec²ch a dŢsledkem jsou pak z j²zdn²ho hlediska nevhodn® prohlubeniny hrany 

uprostŚed obloukŢ. Proto lze obdobnŊ jako u rozġ²Śen² zadat pro odpojen² nebo pro pŚipojen² 

pevnĨ maxim§ln² pŚ²ļnĨ sklon, kterĨ ovġem nesm² bĨt menġ² neģ zadanĨ minim§ln² sp§d vozovky 

(podle normy 2.5 nebo 2 %).  V uk§zce OKRUH3 byl zad§n sp§d 3%. 
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1.9 VĨġkov® Śeġen² kŚiģovatky 

Program RP42 pŚistoup² k vĨġkov®mu Śeġen² kaģd® vŊtve pot®, kdyģ je ¼spŊġnŊ dokonļeno Śeġen² 

smŊrov®, to znamen§, ģe jsou spoļ²t§ny dŊlic² ļ§ry kubatur mezi poļ²tanou vŊtv² a soubŊģnĨmi 

trasami. řeġ² se nejdŚ²ve odpojen² na zaļ§tku vŊtve a potom pŚipojen² na konci vŊtve. 

Đloha se pŚedevġ²m liġ² podle typu napojen²: u napojen² typu 1 jde o typickou liniovou ¼lohu, u 

napojen² typu 2, 3 a 4 jde o vyŚeġen² vĨġek v ploġe kŚiģovatky, kter§ se skl§d§ ze dvou nebo ļtyŚ 

segmentŢ tvoŚenĨch dvŊma trasami a jedn²m obloukem vŊtve. 

Đloha m§ tak® odliġn® vĨsledky, podle toho, kolik ze z¼ļastnŊnĨch tras m§ jiģ spoļ²tanou 

niveletu (existuje-li nebo ne soubor trasa SNI). Prvn²m pŚedpokladem, aby se nivelety vŢbec 

mohly Śeġit, je, ģe existuj² nivelety u zadanĨch hlavn²ch tras vstupuj²c²ch do kŚiģovatky. 

Neexistuj²-li, vĨġkov® Śeġen² se vynech§. 

V prvn² f§zi vĨpoļtŢ obvykle soubory SNI, od ģ§dn® vŊtve jeġtŊ neexistuj². Program tedy vezme 

do ¼vahy vġechny Śezy na zaļ§tku vŊtve, kter® prot²naj² dŊlic² ļ§ru, v nich spoļ²t§ z nivelety a 

z pokryt² soubŊģn® trasy vĨġku v dŊlic² ļ§Śe a z t®to vĨġky a z normov®ho klopen² oblouku vŊtve 

spoļ²t§ optim§ln² k·tu nivelety vŊtve.   Tak vznikne Śada bodŢ na zaļ§tku vŊtve a Śada bodŢ na 

konci vŊtve, ty se uloģ² do souboru XNI.   

Soubor XNI je dŢleģitĨm vstupn²m souborem programu VIANIV, ten dovede proloģit niveletu 

tak, aby se co moģno nejv²ce pŚimykala k zadanĨm bodŢm. 

Spoļ²t§-li se niveleta vŊtve, potom se mŢģe opakovat vĨpoļet programem RP42. Nyn² jsou vġak 

jiģ nivelety (soubory SNI) vġech tras i vŊtv² zn§m®.  Program stejnŊ jako dŚ²ve znovu vytvoŚ² 

soubory XNI, nav²c vġak porovn§ optim§ln² vĨġky nivelety (podle XNI) s vĨġkami podle souboru 

SNI a vytiskne diference.  Diference by se mŊly vej²t do rozsahu tolerovanĨch diferenc². Tento 

postup skonļ² v posledn²m Śezu, kde jeġtŊ dŊlic² ļ§ra leģ² ve zpevnŊn® oblasti (zpevnŊn§ krajnice, 

nebo ġ²Śka pro objet² vozidla vlevo od osy. V segmentu ¼rovŔov® kŚiģovatky (typy napojen² 2, 3 a 

4) se takto vyŚeġ² cel§ oblast kŚiģovatky. U napojen² typu 1 je to oblast mezi body A a B. 

Syst®m Roadpac - DTM  umoģŔuje zadat vġechny body na povrchu vozovky (body koruny vġech 

tras a vŊtv²) do digit§ln²ho modelu povrchu kŚiģovatky a sestrojit vrstevnice takto vznikl® plochy. 

To je nejlepġ² kontrola spr§vnosti vĨġkov®ho Śeġen². 

 

PŚ²ļn® sklony a vĨġky nivelety v napojen² 

Mezi dŊlic² ļ§rou (kter§ je vĨġkovŊ fixovan§ na soubŊģnou trasu) a osou vŊtve (kter§ je jiģ spolu 

s pravou ļ§st² vozovky vŊtve fixovan§ na niveletu vŊtve a klopen² vŊtve) existuje prostor, kde 

nen² pŚ²ļnĨ sklon jednoznaļnŊ pŚedeps§n - mŢģe zde bĨt jak sklon hlavn² trasy, tak i sklon vŊtve, 

nebo cokoliv mezi t²m, tŚeba i hŚeben nebo ¼ģlab² odvodnŊn® ke krajnici.  Program pouģ²v§ pro 

vġechny typy napojen² stejnĨ algoritmus pro posouzen² vĨġek v t®to oblasti.  Vych§z² ze sp§du 

vŊtve S2 a ze sp§du pŚilehl® trasy S1.  V prvn²m kroku spoļ²t§ sklon S3 jako prŢmŊrnĨ sklon   S3 

= 0.5(S1+S2) - s uv§ģen²m znam®nek, + je sklon k okraji vozovky, - je sklon k ose.  Optim§ln² 

vĨġka v ose vŊtve je ZDĻ - S3 x odsun (ZDĻ je vĨġka v dŊlic² ļ§Śe). Tyto vĨġky spoļ²t§ ve vġech 

Śezech vŊtve a zap²ġe je do souboru  XNI. D§le spoļ²t§ povolen® tolerance podle vzorce:  TOL = 

+- ( abs (S1 - S2) + 0.02) x odsun. Prvn² ļ§st vzorce zohledŔuje moģnost um²stit lomovĨ bod 
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kdekoliv mezi dŊlic² ļ§ru a osu vŊtve. Druh§ ļ§st vzorce je maxim§ln² 2% povolen§ odchylka 

pŚ²ļn®ho sklonu od optim§ln²ho.  

 

 

Vġechny spoļ²tan® hodnoty se zap²ġ² do tabulky (uk§zka z odpojen² typu 1c) 

 

 =========================================================================  

 Kont rola vĨġek na zaļ§tku vŊtve, niveleta v souboru KP.SNI neexistuje 

 =========================================================================  

 

 VĨpoļty vĨġek nivelety v odpojen² vŊtve 

 Staniļen²  Staniļen²   VĨġka     sp§d  sp§d   odsun    VĨġka    PŚ²pustn® 

  vŊtve      trasy    v dŊl.ļ§Śe trasy  vŊtve   osy    nivelety  tolerance 

                                   %      %           vypoļten§ 

   .000000   .510391  207.217    5.23   5.23    .000   207.217    + -  .000  

   .010000   .500391  207.024    4.37   4 .84    .014   207.024    + -  .000  

   .020000   .490387  206.832    3.51   4.45    .114   206.827    + -  .003  

   .030000   .480367  206.639    2.66   4.06    .386   206.626    + -  .010  

   .040000   .470311  206.446    1.79   3.67    .918   206.421    + -  .027  

   .050000   .460184  206.251     .93   3.28   1.802   206.213    + -  .057  

 *   Bylo sestrojeno pokryt² nepoj²ģdŊn® plochy v odpojen² 

 

 

Ve druh®m kroku - po n§vrhu nivelety vŊtve se do tabulky dopln² vĨġky vypoļten® ze souboru 

SNI vŊtve. Spoļ²tan® odchylky by mŊly bĨt v dovolenĨch toleranc²ch.  V uveden®m pŚ²kladŊ 

nejsou - maxim§ln² 25 mm rozd²ly by se mŊly odstranit lepġ²m n§vrhem nivelety vŊtve. 

 

 =========================================================================  

 Kontrola vĨġek na zaļ§tku vŊtve, niveleta v souboru KP.SNI existuje 

 ======================================== =================================  

 

 VĨpoļty vĨġek nivelety v odpojen² vŊtve 

 Staniļen²  Staniļen²   VĨġka     sp§d  sp§d   odsun    VĨġka      VĨġka          PŚ²pustn® 

  vŊtve      trasy    v dŊl.ļ§Śe trasy  vŊtve   osy    nivelety   nivelety Rozd²l tolerance  
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                                   %      %           vypoļten§  ze s.SNI 

   .000000   .510391  207.217    5.23   5.23    .000   207.217   207.217    .000    + -  .000  

   .010000   .500391  207.024    4.37   4.84    .014   207.024   207.007    .017    + -  .000  

   .020000   .490387  206.832    3.51   4.45    .114   206.827   206.797    .030    + -  .003  

   .030000   .480367  206.639    2.66   4.06    .386   206.626   206.586    .041    + -  .010  

   .040000   .470311  206.446    1.79   3.67    .918   206.421   2 06.364    .057    + -  .027  

   .050000   .460184  206.251     .93   3.28   1.802   206.213   206.130    .083    + -  .057  

 *   Bylo sestrojeno pokryt² nepoj²ģdŊn® plochy v odpojen² 

 

Uk§zka souboru KP.XNI - vazba na pŚedchoz² tabulky: 

 

<xni>  

<verze>  

1.0  

</verze>  

<vrcholy>  

        .000     207.217     0  

     292.735     200.767     0  

</vrcholy>  

<pevneBody>  

        .000     207. 217     1  

      10.000     207.024     2  

      20.000     206.827     3  

      30.000     206.626     4  

      40.000     206.421     5  

      50.000     206.213     6  

     240.000     201.060     7  

     250.000     201.045     8  

     260.000     201.008     9 

     270.000     200.951    10  

     280.000     200.874    11  

     290.000     200.790    12  

     292.735     200.767    13  

</pevneBody>  

</xni>  

V souboru XNI  se jiģ generuje z§rodek n§vrhu nivelety, jako spojnice prvn²ho a posledn²ho 

pevn®ho bodu. (Ś§dky "vrcholy" aģ "/vrcholy").  PŚi ruļn²m Śeġen² nivelety programem VIANIV 

se pak mohou vkl§dat dalġ² vrcholy nivelety a odpov²daj²c² polomŊry obloukŢ. 

Na uk§zce ze sestrojen®ho DTM povrchu kŚiģovatky je detail Śeġen² v kl²nu mezi trasou a osou 

vŊtve v pŚipojen² typu 1b.  V ļele pŚipojen² dodrģel program pŚesnŊ pŚ²ļnĨ sklon pŚipojovac²ho 

pruhu. V oblasti bodŢ B a C (pŚechod z kl²nu do lev® vozovky vŊtve vznik§ n§hlĨ skok v pŚ²ļn®m 

sklonu, toto program odstran² automaticky vloģen²m kr§tk® vrtule do lev® poloviny vozovky.  

PodobnĨ skok mŢģe vzniknout tak® v pŚechodu z kl²nu do zpevnŊn® krajnice trasy.  V uk§zan®m 
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pŚ²padŊ tento skok nevznikl, pokud by vġak vznikal, mŢģe se odstranit ruļn²m vloģen²m kr§tk® 

vrtule do krajnice trasy (toto se Śeġ² pomoc² rozġ²Śen² typu 6, kter® je nez§visl® na modifikac²ch 

souboru V43). 

 

 

Sestrojen² vĨġek na dŊlic² ļ§Śe v segmentech 

Dvojice segmentŢ v napojen² s vyplnŊnĨm troj¼heln²kem mohou bĨt vloģeny mezi dvŊ prŢbŊģn® 

trasy (typy 2b, 3b, 4b), nebo si vytv§Śej² dŊlic² ļ§ru v pomŊru 1:1 (typy 2a, 3a, 4a). 

V prv®m pŚ²padŊ zŢstane z prŢbŊģn® trasy v oblasti obou segmentŢ v platnosti niveleta, kter§ 

tvoŚ² pŚirozenou vĨġkovou ļ§ru, a oba pŚipojen® segmenty se na vĨġku v ose napojuj².  Je proto 

tŚeba navrhnout niveletu v m²stŊ kŚiģovatky tak, aby nevznikaly vĨġkov® rozd²ly ani vĨġkov® 

lomy v m²stech, kde osa t®to trasy kŚiģuje hrany vozovky a osu pŚ²ļn® hlavn² trasy (bĨv§ to trasa s 

pŚednost² v j²zdŊ). PŚedevġ²m v prŢseļ²ku s hranou vozovky by mŊla bĨt dodrģena vĨġka s 

pŚesnost² na mm a tak® by mŊl bĨt respektov§n pŚ²ļnĨ sklon vozovky hlavn² trasy. 

Ve druh®m pŚ²padŊ si mus² program s§m vytvoŚit pomocnou vĨġkovou ļ§ru na dŊlic² ļ§Śe 1:1 

mezi hranou vozovky hlavn² trasy a bodem rozdvojen² obou pŚipojenĨch vŊtv². Program si sestav² 

tabulku vĨġkovĨch bodŢ na t®to pomocn® ļ§Śe a vytiskne ji v protokolu L42: 

 

Byla vygenerov§na dŊl²c² ļ§ra ļ.  1 v segmentu mezi vŊtvemi: VETEV33   VETEV44  s 

parametry:  

          staniļen²     staniļen²      vzd§lenost       vĨġka 

            .145120       .000000          .000       252.305  

            .140120       .005000         4.998       252.522  

            .135123       .010000         9.987       252. 739  



Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve  RP42 

PŚ²ruļka uģivatele  21 

            .130135       .015000        14.957       252.956  

            .125164       .020000        19.903       253.172  

            .120219       .025000        24.826       253.388  

            .115311       .030000        29.731       253.603  

            .110447       .035000        34.631       253.816  

            .105630       .040000        39.548       254.025  

            .100862       .045000        44.516       254.226  

            .096138       .050000        49.581       254.423  

            .091447       .055000        54.806       254.616  

            .086773       .060000        60.280       254.805  

            .082094       .065000        66.124       254.996  

            .077378       .070000        72.508       255.199  

            .072586       .075000        79.686       255.427  

            .067668       .080000        88.049       255.704  

            .062668       .085000        98.005       256.064  

            .057668       .090000       110.047       256.550  

 PrŢseļ²k tŚ² dŊl²c²ch ļar v km     .505294 trasy S95     : 

            .064542       .083126        93.491       255.897  

 

Vzd§lenost se mŊŚ² od spojovac²ho bodu os obou vŊtv². 

D§le pak jiģ program postupuje v obou pŚ²padech stejnŊ. Oblast mezi dŊlic² ļ§rou a osou vŊtve 

sestav² s pomoc² bodŢ zvl§ġtn²ch tvarŢ a boļn²ho omezen² a zap²ġe do souboru V43 vŊtv². 

N§sleduj²c² uk§zka dokumentuje Śeġen² programem v pŚ²padŊ, ģe prŢbŊģn§ hlavn² trasa m§ sp§d 

od osy do kŚiģovatky. Vrstevnice jsou sestrojeny po 10 cm. 
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1.10 Hraniļn² ļ§ry kubatur 

Pravidla pro sestrojen² hranice kubatur a z§pis boļn²ho omezen² do souborŢ V43 tras a 

vŊtv². 

Hranice kubatur v kŚiģovatk§ch jsou vykresleny silnou zelenou ļarou ve sch®matech kŚiģovatek 

(kap. 1.7) a plnou zelenou ļarou v grafech O42. Program vypoļte body C jako ļela ostrŢvkŢ s 

pouģit²m ġ²Śek vozovek a krajnic zadanĨch v datech. U napojen² typu 1 sestroj² bod H jako 

prŢseļ²k fiktivn²ch hran koruny (1.50 m od zpevnŊn® ļ§sti) a body na ļ§Śe H -  D tak, aby pomŊr 

vzd§lenost² dŊlic² ļ§ry od okrajŢ zpevnŊn® krajnice byl 1 : 1.  

U varianty 2a, 3a a 4a je hranic² mezi vŊtvemi V1 a V2 dŊlic² ļ§ra mezi obŊma osami v pomŊru 

1:1.  U varianty 2b, 3b a 4b  tvoŚ² hranici kubatur pŚ²mo osa trasy T2, ke kter® se obŊ vŊtve 

pŚipojuj². Vġechny vypoļten® prŢniky pŚ²ļnĨch ŚezŢ s hranic² kubatur se pŚep²ġ² do souborŢ V43 

tras a vŊtv² jako definice boļn²ho omezen². 

 

1.11 Sestaven² vstupn²ch dat pokryt² kŚiģovatkovĨch vŊtv² (soubory V43) 

Program RP42 sestav² vstupn² data pokryt² pro kaģdou vŊtev, uvaģuje pŚitom zejm®na rozġ²Śen² 

vozovky v oblouku, klopen² na vnitŚn² stranŊ vozovky podle n§vrhov® rychlosti a polomŊrŢ, 

parametry pro tlouġŠku vozovky pŚebere ze souborŢ V43 hlavn²ch tras.   Pokud je vġak zad§no 

potlaļen² rozġ²Śen² v prvn²m (v posledn²m) oblouku, bude toto rozġ²Śen² potlaļeno.  Pokud je pro 

prvn² (posledn²) oblouk zad§n pevnĨ pŚ²ļnĨ sklon, nebude zadan§ velikost tohoto sklonu 

pŚekroļena.  

U typu napojen² 1 v oblasti odpojen² a pŚipojen² se klop² cel§ vozovka jednostrannŊ vpravo, 

stŚedn² ļ§st obousmŊrnŊ poj²ģdŊn® vŊtve se klop² podle pravidel normy ĻSN 73 6101 podobnŊ 

jako v programu SI44, metodou 9 (kolem osy) 

V oblasti boļn²ho omezen² na vnŊjġ² stranŊ obloukŢ u typŢ 2, 3 a 4 vyrovn§ sp§d vozovky v 

troj¼heln²ku mezi vġemi tŚemi trasami podle moģnosti tak, aby cel§ oblast byla odvodnŊna 

smŊrem doprava (ven z kŚiģovatky).  

Zde se generuje nulov§ z§kladn² ġ²Śka vozovky vlevo, osa vŊtve je vedena po lev®m okraji 

vozovky. Mezi osou a dŊl²c² ļ§rou pŚilehl® trasy (to mŢģe bĨt tak® osa, nebo ekvidistanta k ose,  

nebo to mŢģe bĨt dŊlic² ļ§ra mezi osami v pomŊru 1:1) se generuje rozġ²Śen² pomoc² zvl§ġtn²ch 

tvarŢ (Ś§dky typu 436).  Staniļen² ŚezŢ a ġ²Śka tohoto rozġ²Śen² jsou shodn® s hodnotami boļn²ho 

omezen² vlevo (Ś§dky typu 435). VĨġkov® rozd²ly jsou stejn® pro vozovku i pro pl§Ŕ a poļ²taj² se 

souļasnŊ s kontrolou napojen² nivelety.  Eventueln² ostrŢvky ve vyplnŊn®m troj¼heln²ku program 

neŚeġ², cel§ oblast zŢstane definov§na jako rozġ²Śen§ vozovka aģ k boļn²mu omezen². 

Pokud existuje niveleta pŚilehl® trasy, jsou pŚi kontrole spoļ²t§ny pŚesn® vĨġky v Śezech na dŊlic² 

ļ§Śe, z nich je odvozena optim§ln² vĨġka nivelety, ta je uloģena do souboru XNI a k n² je tak® 

vztaģen rozd²l Dz (diference vĨġky) zvl§ġtn²ho tvaru. 

Pokud niveleta pŚilehl® trasy jeġtŊ neexistuje, je relativn² diference Dz spoļ²t§na ze vzd§lenosti 

od osy a sp§du vozovky v posledn²m Śezu, kde jeġtŊ mohla bĨt spoļ²t§na, tj. v bl²zkosti stŚedu 

segmentu. PŚi takov®m vĨpoļtu mŢģe bĨt jeġtŊ zaruļen plynulĨ pŚechod mezi ¼seky segmentu na 

pŚechodu z rozġiŚov§n² do zuģov§n². 
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Pokud neexistuje ani niveleta pŚilehl® trasy, potom se vynech§v§ kontrola vĨġek a tak® 

generov§n² zvl§ġtn²ch tvarŢ. VĨsledky jsou polotovarem, vĨpoļet mus² bĨt opakov§n po navrģen² 

nivelety. 

PŚi posledn²m bŊhu programu RP42 by jiģ mŊly bĨt vġechny nivelety spoļ²t§ny, tak aby vznikaly 

minim§ln² rozd²ly mezi navrģenou optim§ln² niveletou a skuteļnou niveletou v souboru SNI a 

tud²ģ by vġechny diference vygenerovan® do souboru V43 mely pouģ²vat prvn² metodu. 

Pro kaģdou kŚiģovatkovou vŊtev se pŚi bŊhu programu SI43 vytvoŚ² soubor staniļen² (SSS) z dat 

v souboru V43. PŚ²ļn® Śezy budou um²stŊny v kulat®m staniļen² se zadanĨm krokem z dat V42, a 

d§le spoleļn® lomen® Śezy v hraniļn²ch bodech A, B a C. Pouģije se pravidlo 2 pro vĨbŊr 

staniļen² do souboru SSS a do souboru SKR, tzn. vġechny zadan® tabulkov® body a vġechny 

hlavn² body smŊru ze souboru SHB. 

1.12 Modifikace vstupn²ch dat pokryt² hlavn²ch tras 

Pravidla pro modifikace vstupn²ch dat pokryt² hlavn²ch tras (V43) 

Tato pravidla se tĨkaj² vġech souborŢ V43, kter® jsou modifikov§ny v m²stŊ, kde se k nim 

pŚipojuje nŊkter§ vŊtev, jsou to tedy obŊ hlavn² trasy, vġechny vŊtve, kter® se samy nenapojuj² na 

zaļ§tku a na konci (napŚ. okruģn² vŊtev u okruģn² kŚiģovatky) a tak® ty vŊtve s n²zkĨm 

poŚadovĨm ļ²slem, na kter® se napojuje dalġ² vŊtev s vyġġ²m poŚadovĨm ļ²slem. 

U napojen² typu 1 se do souboru V43 hlavn² trasy zap²ġe boļn² omezen² na spojnici bodŢ A - B a 

mezi body  C - H - D.  U napojen² typu 2, 3 a 4 se zap²ġe boļn² omezen² na spojnici bodŢ A1 - B - 

A2.  U vġech typŢ se zap²ġe rozġ²Śen² vozovky o odboļovac² (pŚipojovac²) pruh mezi body F1 aģ 

A1 a A2 aģ F2. U napojen² typu 3 se (pokud je zad§n odsun v protismŊru pro odboļovac² pruh 

doleva)  zap²ġe rozġ²Śen² vozovky v protismŊru mezi body F3 aģ F4. Rozġ²Śen² vozovky o 

odboļovac² pruhy se zak·duje jako rozġ²Śen² ļ§sti 2 (vozovka) podle pravidel platnĨch pro SI43 

(stejnŊ jako rozġ²Śen² v napojen² pŚ²datnĨch pruhŢ), pokud dojde ke kolizi s dŚ²ve zadanĨm 

rozġ²Śen²m ļ§sti 2 ve stejn®m staniļen² (napŚ. pŚ²datnĨ pruh nebo navazuj²c² kŚiģovatka), pod§ o 

tom program zpr§vu a pokus² se nal®zt kompromisn² Śeġen². Data se pak mus² zkontrolovat a 

upravit ruļnŊ pŚed bŊhem programu  SI43. PodobnŊ pod§ program zpr§vu v pŚ²padŊ kolize 

boļn²ho omezen² v datech V43.  

Pokud se liġ² poloha hrany vozovky zvŊtġen® o odboļovac² (pŚipojovac²) pruh  na trase tŊsnŊ pŚed 

napojen²m od polohy hrany vozovky vŊtve vpravo, mŊŚen® od osy vŊtve   zvŊtġen® o distanci v 

napojen², o v²ce neģ 1 m, povaģuje to program za hrubou chybu smŊrov®ho Śeġen² a vĨzva k 

pŚepracov§n² zad§n² (smŊrov®ho Śeġen² nebo vstupn² data V42).  Podrovn§  bilance ġ²Śek se tiskne 

pŚed zaļ§tkem Śeġen² kaģd®ho napojen². Pokud je rozd²l menġ² neģ 1 m, Śeġen² se dokonļ² 

vyrovn§n²m ġ²Śek v prvn² pŚechodnici vŊtve, pokud tato existuje. 

Pokud se liġ² ġ²Śka prav® krajnice vŊtve (z formul§ŚŢ programu RP42) od ġ²Śky krajnice na trase 

(podle souboru V43 trasy), pŚevezme se i pro odboļovac² (pŚipojovac²) pruh ġ²Śka krajnice vŊtve 

a vyrovn§n² se provede zmŊnou ġ²Śky krajnice v oblasti vyŚazovac²ho ¼seku Lv v odpojen² (nebo 

zaŚazovac²ho ¼seku Lz v pŚipojen²). 

Do seznamu staniļen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ (data na Ś§dc²ch 001 a 002 v souboru V43) se v m²stŊ 

teoretick®ho odpojen² nebo pŚipojen² vŊtve vloģ² zdvojenĨ profil (dva profily ve vzd§lenosti 10 

mm, jeden v m²stŊ teoretick®ho pŚipojen², druhĨ posunutĨ o 10 mm od osy kŚiģovatky). 
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Đļelem tŊchto modifikac² je sestrojen² souboru pŚ²ļnĨch ŚezŢ (STR) z DTM, popŚ. interpolace 

ter®nn²ch ŚezŢ v tŊchto profilech programem SI27 a SI28 ze zamŊŚenĨch pŚ²ļnĨch ŚezŢ. 

V tŊchto profilech se pak pŚi konstrukci kubatur z pŚ²ļnĨch ŚezŢ projev² skokov® zmŊny kubatur. 

Modifikace souborŢ V43 pŚedpokl§d§ moģnost, ģe se vĨpoļty programem RP42 opakuj² 

nŊkolikr§t po sobŊ, nŊkdy i s menġ²mi zmŊnami v zad§n² nŊkterĨch vŊtv². Aby nebylo nutn® pŚi 

kaģd® opravŊ  opakovat vĨchoz² generov§n² souborŢ V43 hlavn²ch tras, odstran² se z tŊchto 

souborŢ  boļn² omezen², rozġ²Śen² vozovky a pruhŢ a zdvojen® staniļen² z pŚedchoz²ho bŊhu v 

oblasti kŚiģovatky a nahrad² se novĨm z§pisem obdobnĨch ¼dajŢ 

1.13 Dokonļen² ŚetŊzce vĨpoļtu - ter®n z DTM 

Pro n§vaznĨ program RP51 (sestrojen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ) mus² vĨt k dispozici soubor ter®nn²ch 

pŚ²ļnĨch ŚezŢ (STR). Pokud je k dispozici digit§ln² model ter®nu oblasti kŚiģovatky, lze snadno 

pro kaģdou hlavn² trasu i pro kaģdou vŊtev zadat vytvoŚen² souboru STR, je pouze tŚeba pouģ²t 

pŚ²sluġnĨ soubor smŊru SHB a soubor staniļen² SSS. 

Program RP42 nevytvoŚ² soubor staniļen² vŊtve SSS. Ten vznikne aģ po bŊhu programu RP43. 

V oknŊ programu RP43 se objev² tlaļ²tko "vytvoŚit ter®nn² Śezy z DTM", j²m se spust² ŚetŊzec 

vĨpoļtŢ od programu DTM aģ po vygenerov§n² souboru STR. 

Doporuļen® sch®ma dalġ²ho postupu po bŊhu RP42 tedy zn²: 

 1. vĨpoļet  RP42 - pokryt² kŚiģovatky 

 2. v pŚ²padŊ nutnosti korekce nivelety vĨpoļet VIANIV a opakov§n² RP42 

 3. vĨpoļet RP43 tras a vŊtv²  -> vznikne soubor SSS a SKR 

4. vĨpoļet ter®nn²ch pŚ²ļnĨch ŚezŢ z DTM (tlaļ²tko "vytvoŚit ter®nn² Śezy z DTM" ) - 

vznikne soubor STR 

 5. d§vka DOKONCIT: vĨpoļet RP51, RP53, RP71 

StejnŊ tak pro hlavn² trasy je tŚeba prov®st nejdŚ²ve vĨpoļet programem SI43 s modifikovanĨmi 

daty V43 a teprve potom vytvoŚit z DTM soubor pŚ²ļnĨch ŚezŢ ter®nem s pouģit²m posledn² verze 

souboru SSS. Je tŚeba ovŊŚit si k·dy pro pr§ci s ter®nem v datech V43, aby byly nastaveny 

spr§vn® funkce pro z§pis seznamu staniļen² do souboru SSS. MŊl by bĨt nastaven Kod6 = 2 v 

programu RP43. 

1.14 Dokonļen² ŚetŊzce vĨpoļtu - pŚ²ļn® Śezy a kubatury 

Program RP42 vygeneruje pro kaģdou vŊtev kŚiģovatky z§rodky souborŢ vstupn²ch dat 

navazuj²c²ch programŢ RP51 (sestaven² pŚ²ļnĨch ŚezŢ), RP53 (vykreslen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ) a RP71 

(vĨpoļty kubatur). V tŊchto z§rodc²ch je pouģito nejļastŊji pouģ²van® standardn² Śeġen². Podle 

m²stn²ch pomŊrŢ je jeġtŊ moģno pŚed spuġtŊn²m tŊchto programu vstupn² data upravit podle 

poģadavkŢ zadavatele. V pŚ²padŊ, ģe zadavatel v mezidob² provedl nŊkter® zmŊny v datech pro 

tyto programy, zŢstanou i po opakovan®m bŊhu programu RP42 zachov§ny.  Program RP42 

generuje nov§ standardn² data pro navazuj²c² programy pouze tehdy, kdyģ tyto soubory neexistuj². 
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1.15 Funkce "Dokonļit kŚiģovatku" 

 

 

Po skonļen² vĨpoļtu programu RP42 a po kontrole vĨsledkŢ se nab²z² moģnost vyvolat 

automaticky, postupnŊ pro vġechny trasy a vŊtve, ŚetŊzec vĨpoļtŢ: 

- spustit program RP43 - vytvoŚ² se pokryt² (SKR) a soubor staniļen² SSS 

- podle souboru SSS se spust² vytvoŚen² souboru ter®nn²ch ŚezŢ (STR) z DTM 

- spust² se program RP51 - sestaven² pŚ²ļnĨch ŚezŢ (soubor SPR) 

- spust² se program RP53 - vytvoŚen² obrazŢ pŚ²ļnĨch ŚezŢ (O53) 

V zad§vac²m oknŊ se nejdŚ²ve zvol² ¼loha (soubor V42 - kliknut²m na vĨbŊr kŚiģovatky a potom 

lze zatrģen²m vybrat vġechny poģadovan® trasy a funkce.  Seznam tras pro vĨbŊr odpov²d§ 

vstupn²m datŢm podle souboru V42. Pro vytvoŚen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ z DTM mus² existovat jedinĨ 

soubor typu DT4 pro celou kŚiģovatku. 

řetŊzec vĨpoļtŢ se spust² kliknut²m na "SpusŠ d§vku".  Po signalizaci, ģe vĨpoļty skonļily, se 

kliknut²m na ikonu s lupou vyvol§ prohl²ģen² protokolu o vĨpoļtech.  V pŚ²padŊ signalizovan® 

chyby pŚi nŊkter®m z vĨpoļtŢ se mus² zjistit pŚ²ļina a vĨpoļet se mus² opakovat v t® ļ§sti, kde se 

zjistila chyba. 

1.16 PŚevod kŚiģovatky do DTM povrchu a DTM pl§nŊ 

Logicky posledn²m krokem k z²sk§n² vĨkresov® dokumentace je vytvoŚen² digit§ln²ho modelu 

povrchu kŚiģovatky, nebo povrchu pl§nŊ (hrub®ho tŊlesa). 

Tato funkce je cel§ souļ§st² pr§ce s digit§ln²m modelem a podrobnŊji je pops§na v manu§lech pro 

DTM. Po spuġtŊn² programu  DTM z hlavn² liġty Roadpacu a volbŊ  Soubor - Import SPR se 

zobraz² okno pro vĨbŊr zdrojovĨch souborŢ SPR k vytvoŚen² modelu. 

Soubory SPR z oblasti kŚiģovatky na sebe navazuj² dŊlic²mi ļarami mezi jednotlivĨmi vŊtvemi a 

hlavn²mi trasami.  Ve smŊru os jsou modely jednotlivĨch vŊtv² oddŊleny dvojicemi ŚezŢ ve 

vzd§lenosti 10 mm, v kolm®m smŊru navazuj² modely bez mezer.  
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VĨbŊrem myġ² s podrģen²m <ctrl> lze souļasnŊ vybrat vġechny soubory SPR, kter® patŚ² k jedn® 

kŚiģovatce, po odsouhlasen² se vytvoŚ² spoleļnĨ model vġech ļ§st² kŚiģovatky. N§vaznost vĨġek 

se zkontroluje vytvoŚen²m vrstevnic, doporuļen§ distance pro povrch kŚiģovatky je 0.05 nebo 

0.100 m.  NŊkolik uk§zek modelŢ kŚiģovatek je v z§vŊreļn® kapitole dokumentace. 
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2. Vstupn² data programu   RP42 

Vstupn² data se pro kaģdou ¼lohu zad§vaj² na formul§Ś²ch se z§loģkami formou vyplŔov§n² 

tabulek. 

OrganizaļnŊ se data dŊl² na data platn§ pro celou ¼lohu, data platn§ pro jednotliv® vŊtve a data 

platn§ pro koncov® oblasti (odpojen² a pŚipojen²) vŊtv². PoŚad²m, ve kter®m se vypln² data pro 

vŊtve, je z§roveŔ urļen i postup vĨpoļtŢ.  Dalġ² vŊtev se mŢģe pŚipojovat k nŊkter® hlavn² trase, 

nebo k jiģ dŚ²ve zadan® a spoļ²tan® vŊtvi. 

 

2.1 Struktura vstupn²ch dat  

Pouģit® sch®matick® oznaļen²: 5   ok®nko formul§Śe nebo tabulky (text, ļ²slo nebo combobox) 

¾ ¹ pŚep²naļ (volba jedn® z v²ce moģnost²) 

A. Data platn§ pro celou ¼lohu - z§klad formul§Śe: 

5 N§zev souboru V42 , O42 a L42 (n§zev kŚiģovatky) 

5 Popis projektu 

5 Popis kŚiģovatky 

5 N§zev hlavn² trasy 1 (z§klad souborŢ SHB, SNI, V43,V51,V53, V71) 

5 N§zev hlavn² trasy 2 (z§klad souborŢ SHB, SNI, V43, V51,V53, V71) 

5  N§vrhov§ rychlost trasy 1 (km/hod) 

5  N§vrhov§ rychlost trasy 2 (km/hod) 

5  hustota dŊlen² pŚ²ļnĨch ŚezŢ ve vŊtv²ch (m) 
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B. Identifikaļn² data platn§ pro kŚiģovatkovou vŊtev - z§klad formul§Śe a prvn² z§loģka: 

5 N§zev kŚiģovatkov® vŊtve (z§klad souborŢ SHB, SNI, V43, V51, V53, V71, XNI) 

5 Popis kŚiģovatkov® vŊtve (text, 40 znakŢ) 

5 N§vrhov§ rychlost kŚiģovatkov® vŊtve (km/h) 

5 N§zev trasy nebo vŊtve v odpojen² na zaļ§tku vŊtve, Vynech§ se, kdyģ vŊtev na 

zaļ§tku nen² napojena. 

5 PŚibliģn® staniļen² bodu A na t®to trase 

¾ ¹  SmŊr odpojen² na zaļ§tku - ve smŊru staniļen², nebo proti smŊru 

5 N§zev trasy nebo vŊtve v pŚipojen² na konci vŊtve, Vynech§ se, kdyģ vŊtev na 

konci nen² napojena. 

5 PŚibliģn® staniļen² bodu A na t®to trase 

¾ ¹  SmŊr odpojen² na konci - ve smŊru staniļen², nebo proti smŊru 

C. Z§kladn² ġ²Śky a ¼daje o stŚedn² ļ§sti (druh§ z§loģka) 

¾ ¹ ¹ M§ vŊtev jednosmŊrnou stŚedn² ļ§st? 

  M§ vŊtev obousmŊrnou stŚedn² ļ§st? 

 Jde o vŊtev bez stŚedn² ļ§sti ? 

5 Staniļen² zaļ§tku stŚedn² ļ§sti (pouze u vŊtve se stŚedn² ļ§st²) 

5  Staniļen² konce stŚedn² ļ§sti (pouze u vŊtve se stŚedn² ļ§st²) 

5 Z§kladn² ġ²Śka vozovky vlevo v protismŊru ve stŚedn² ļ§sti, pokud existuje (vļetnŊ 

vod²c²ho prouģku) 

5 Ġ²Śka zpevnŊn® krajnice (dtto bez vod²c²ho prouģku) vlevo 

5 Z§kladn² ġ²Śka vozovky vpravo (vļetnŊ vod²c²ho prouģku). MŊla by navazovat na  

ġ²Śku odboļovac²ho a pŚipojovac²ho pruhu, existuj²-li.  

5 Ġ²Śka zpevnŊn® krajnice (dtto bez vod²c²ho prouģku) vpravo 

5 Z§kladn² ġ²Śka nezpevnŊn® krajnice (plat² vpravo i vlevo) 

 

D. Data platn§ pro oblast odpojen² na zaļ§tku vŊtve (tŚet² z§loģka) 

¾ ¹ ¹ Typ odpojen² ( 0,  1,  2,  3,  4) 

5 D®lka vyŚazovac²ho ¼seku Lv (mezi body F - E) 

5 D®lka zpomalovac²ho ¼seku Ld  

5 D®lka ļekac²ho ¼seku Lc  ( Ld + Lc mezi body E - A) 

5 Ġ²Śka odboļovac²ho pruhu, pokud  se liġ² od z§kladn² ġ²Śky vozovky kŚiģovatkov® 

vŊtve vpravo 
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5 Ġ²Śka pro objet²  odstaven®ho vozidla, vlevo od osy. Uplatn² se v odpojen² typu 1b 

a 1c . Zahrnuje jiģ vod²c² prouģek i zpevnŊnou krajnici. 

5 Odliġn§ ġ²Śka zpevnŊn® krajnice na  hlavn² trase (nebo vŊtvi) mezi odpojen²m 

vŊtve a n§sleduj²c²m pŚipojen²m jin® vŊtve. Uplatn² se u odpojen² typu  1. 

5 D®lka t®to odliġn® ġ²Śky. U typu 1 se mŊŚ²  od bodu B. 

a PŚ²znak potlaļen² rozġ²Śen² v prvn²m oblouku vŊtve 

5 PŚedepsanĨ maxim§ln² pŚ²ļnĨ sklon v prvn²m oblouku vŊtve (nebo 0.) 

 Odsuny pruhu pro odboļen² doleva na odpojen² typu 3: 

5 Staniļen² bodu F3 

5 Staniļen² bodu E3 

5 Odsun v protismŊru hlavn² trasy (zmŊna vzd§lenosti  bodu E3 od osy) 

5 Odsun v hlavn²m smŊru hlavn² trasy (zmŊna vzd§lenosti  bodŢ A1 a E1od osy) 

 

E. Data platn§ pro oblast pŚipojen² na konci vŊtve (ļtvrt§ z§loģka) 

¾ ¹ ¹ Typ pŚipojen² (0,  1,  2,  3,  4) 

5 D®lka zaŚazovac²ho ¼seku Lz (mezi body E - F) 

5  D®lka man®vrovac²ho ¼seku Lm  

5 D®lka zrychlovac²ho ¼seku La  ( La + Lm mezi body A - E) 

5 Ġ²Śka pŚipojovac²ho pruhu, pokud  se liġ² od z§kladn² ġ²Śky vozovky kŚiģovatkov® 

vŊtve vpravo 

5 Ġ²Śka pro objet²  odstaven®ho vozidla, vlevo od osy. Uplatn² se v pŚipojen² typu 1b 

a 1c . Zahrnuje jiģ vod²c² prouģek i zpevnŊnou krajnici. 

5 Odliġn§ ġ²Śka zpevnŊn® krajnice na  hlavn² trase (nebo vŊtvi) mezi odpojen²m 

pŚedchoz² vŊtve a pŚipojen²m t®to vŊtve. Uplatn² se u pŚipojen² typu  1. 

5 D®lka t®to odliġn® ġ²Śky. U typu 1 se mŊŚ²  od bodu B zpŊt. 

a PŚ²znak potlaļen² rozġ²Śen² v posledn²m oblouku vŊtve 

5 PŚedepsanĨ maxim§ln² pŚ²ļnĨ sklon v posledn²m oblouku vŊtve (nebo 0.) 

 Odsuny pruhu pro odboļen² doleva na pŚipojen² typu 3: 

5 Staniļen² bodu F4 

5 Staniļen² bodu E4 

5 Odsun v protismŊru hlavn² trasy (zmŊna vzd§lenost bodu E4 od osy) 

5  Odsun v hlavn²m smŊru hlavn² trasy (zmŊna vzd§lenosti bodŢ A2 a E2 od osy) 

 

Pozn§mky k zad§vanĨm ¼dajŢm: 
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Pro n§zvy tras a vŊtv² plat² pravidlo platn® pro celĨ RoadPac, ģe je povoleno max. osmiznakov® 

jm®no podle konvence MS-DOS. Ve formul§Śi RP42 se tyto n§zvy vyb²raj² v combo-boxu ze 

seznamu souborŢ SHB v adres§Śi. 

Krok staniļen² na vŊtv²ch se uplatn² pŚi sestaven² seznamu staniļen² na vġech vŊtv²ch. Pro 

pŚesnĨ vĨpoļet kubatur i pro vytyļen² je tŚeba pouģ²t hustġ² dŊlen² neģ je obvykl® na bŊģnĨch 

tras§ch, obvykle 2 aģ 10 m. 

Zaļ§tek a konec stŚedn² ļ§sti.  U kr§tkĨch vŊtv² (vloģenĨch obloukŢ bez stŚedn² ļ§sti s vĨpln²) 

se nezad§v§, odpojen² navazuje pŚ²mo na pŚipojen² podle toho, kter§ ze sousedn²ch tras je bliģġ². 

U dlouhĨch vŊtv² s obousmŊrnou stŚedn² ļ§st² je zaļ§tek (konec) stŚedn² ļ§sti urļen staniļen²m, 

ve kter®m se obousmŊrn§ stŚedn² ļ§st dŊl² na 2 jednosmŊrn®. Staļ² zadat pŚibliģn® staniļen², 

program si pŚesnou hodnotu dopoļ²t§. U dlouhĨch vŊtv² s jednosmŊrnou stŚedn² ļ§st² (s 

odpojen²m nebo pŚipojen²m typu 1a) zaļ²n§ a konļ² stŚedn² ļ§st tam, kde se zemn² tŊleso vŊtve 

osamostatŔuje od pŚipojen® trasy (staļ² zadat pŚibliģn® staniļen²).  U dlouh® vŊtve bez stŚedn² 

ļ§sti se nezad§v§. 

Ġ²Śky vozovek a vod²c² prouģky. Podle ļl. 9.5 ĻSN 736101 se vod²c² prouģky o bŊģn® ġ²Śce 0.25 

m funkļnŊ povaģuj² za souļ§st zpevnŊn® krajnice, stŚedn²ho dŊl²c²ho p§su, nebo dopravn²ho 

ostrŢvku.  Protoģe vġak vĨġkovŊ navazuj² vģdy na pŚilehlou vozovku, zad§vaj² se v datech pro 

programy SI41 a SI43 jako souļ§st vozovky, nikoliv jako souļ§st zpevnŊn® krajnice. Toto 

pravidlo zŢst§v§ zachov§no i v datech pro program RP42, viz definice zad§vanĨch hodnot vĨġe. 

Proto se napŚ. zad§v§ prostor pro objet² odstaven®ho vozidla vļetnŊ vod²c²ho prouģku, tedy 

minim§ln² hodnotou 0.25 m v pŚ²padŊ, ģe tento prostor nenavrhujeme. 

Ġ²Śka odboļovac²ho pruhu a ġ²Śka pŚipojovac²ho pruhu se uplatn² na pŚipojen® trase jako 

rozġ²Śen² vozovky. Protoģe vod²c² prouģek na pŚipojen® trase je jiģ souļ§st² vozovky a sleduje 

pŚipojovac² pruh, zad§v§ se ġ²Śka pruhu jako rozd²l ġ²Śek, bez vod²c²ho prouģku.   Pruh mus² 

pŚ²mo navazovat na ġ²Śku vozovky vpravo na vŊtvi, proto by jeho ļ²seln§ hodnota mŊla bĨt o 0.25 

m menġ² neģ ġ²Śka vozovky vpravo na vŊtvi. 

Ļ§sti odboļovac²ho pruhu (Lv, Ld, Lc) a ļ§sti pŚipojovac²ho pruhu (Lz, Lm, La): 

D®lky se zadaj² v souladu s normou ĻSN 736102 podle odst. 6.3  a  6.4. 

Ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla  se uplatn² pouze v krajn²ch ļ§stech  dlouhĨch obousmŊrnĨch 

vŊtv², pŚipojenĨch k trase odpojen²m a napojen²m typu 1  bez vĨplnŊ, a v navazuj²c²ch 

jednosmŊrnĨch vŊtv²ch bez stŚedn² ļ§sti.  Nahrad² tu ġ²Śku vozovky a ġ²Śku zpevnŊn® krajnice 

vlevo, ta plat² pouze ve stŚedn² ļ§sti.  Zad§v§ se vļetnŊ vod²c²ho prouģku, tzn. min 0.25 m, 

nechceme-li tento pruh vŢbec pouģ²t. 

Odliġn§ ġ²Śka krajnice na hlavn² trase a jej² maxim§ln² d®lka se uplatn² pouze u dvou bl²zko 

sebe um²stŊnĨch napojen² typu 1b  (mezi odpojen²m a pŚipojen²m). Umoģn² tak zmŊnit (zvŊtġit) 

manipulaļn² prostor mezi navazuj²c²m odpojen²m a pŚipojen²m. MŊla by se navrhovat shodnou 

ġ²Śkou i d®lkou jak u odpojen², tak u n§sleduj²c²ho pŚipojen². 

Staniļen² a odsuny bodŢ E3, F3, E4 a F4 se uplatn² pouze u napojen² typu 3  na trasu s 

nedŊlenou vozovkou,  kde se zŚizuje m²stn² stŚedn² pruh pro odboļen² doleva.  U jednostrann®ho 

napojen² ze obvykle zad§v§ polovina stŚedn²ho pruhu na bliģġ² stranŊ (E1, E2) a polovina na 

opaļn® stranŊ (E3, E4), staniļen² zaļ§tku a konce rozġ²Śen² plat² pro obŊ strany. U oboustrann®ho 
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pŚipojen® v kŚiģovatce tvaru X se zad§v§ vģdy jen bliģġ² strana, vzd§lenŊjġ² strana bode souļ§st² 

zad§n² vŊtv² na opaļn® stranŊ. V takov®m pŚ²padŊ je moģn® zadat rozġ²Śen² i s posunem zaļ§tku a 

konce, coģ ale nen² nejvhodnŊjġ². Zadan® hodnoty se uplatn² pŚi modifikaci souboru V43 hlavn² 

trasy jako rozġ²Śen² stŚedn²ho pruhu vozovky s nedŊlenou vozovkou. V zad§n² je tŚeba db§t na to, 

aby u sousedn²ch vŊtv² bylo zad§no stejn® odpov²daj²c² rozġ²Śen² stŚedn²ho pruhu. 

2.2 DialogovĨ program - postupy pŚi zad§v§n² dat 

Toto je struļnĨ prŢvodce formul§Śem programu pro zad§v§n² dat (program SI43C). Je nutno 

zadat (nebo mlļky odsouhlasit) vġechny ¼daje, uveden® v pŚedch§zej²c²m pŚehledu, pokud jsou 

platn® pro zadan® typy odpojen² a pŚipojen².  Zad§vac² program m§ ovġem Śadu dalġ²ch funkc², 

kter® mohou zad§v§n² usnadnit, kdyģ se spr§vnŊ pouģij². Upozorn²me na nŊ postupnŊ. 

PŚi prvn²m zad§v§n² mus² bĨt k dispozici vġechny povinn® soubory.  Jsou to: soubory SHB 

vġech hlavn²ch tras a vġech vŊtv² a soubory V43 hlavn²ch tras.  Bez nich nelze zad§vac² program 

spustit. D§le by mŊly bĨt k dispozici alespoŔ soubory nivelet SNI od hlavn²ch tras, bez nich bude 

vynech§na cel§ dŢleģit§ ļ§st programu - funkce kontroly nivelety a vytvoŚen² souborŢ XNI pro 

n§vrh nivelety vŊtv². 

V reģimu prvn²ho zad§n² (kdyģ jeġtŊ soubor V42 nen² uloģen) naskoļ² pŚi spuġtŊn² programu Śada 

pŚedem nastavenĨch hodnot (defaultŢ). Ty plat² pro nejbŊģnŊjġ² pŚ²pady, je vġak tŚeba ovŊŚit jejich 

platnost a nevhodn® ¼daje opravit. U nepouģitĨch ¼dajŢ (pro nŊkter® typy napojen²) tyto defaulty 

neuġkod². V reģimu opravy se pŚeļtou vġechny dŚ²ve zadan® hodnoty ze souboru V42 a pokraļuje 

se v oprav§ch tŊchto dat. 

 

Vyvol§n² formul§Śe a prvn² z§loģka: 

 

Formul§Ś a prvn² z§loģka 

PŚi spuġtŊn² dialogu se vģdy zobraz² nejdŚ²ve pr§zdnĨ formul§Ś. Chceme-li pracovat v reģimu 

opravy, mus²me vpravo nahoŚe v combo-boxu vybrat n§zev vstupn²ho souboru (pŚ²klad: 

MAXIURO/ BREJLE apod.). U programu RP42 se nepouģije automaticky n§zev aktivn² trasy 

nastavenĨ v syst®mu RoadPac (soubor CONFIG.RDP).  Chceme-li pracovat na nov®m zad§n², 

doporuļuje se ihned v tomto combo-boxu vyplnit jm®no souboru, kter® se jiģ pŚ²ġtŊ zobraz². 

N§zev projektu a n§zev kŚiģovatky - vypln² se texty. 

Krok staniļen² vġech vŊtv² - zad§ se (potvrd²) hodnota v m. 

Vstupn² trasa 1 (zelen§) a vstupn² trasa 2 (modr§). Vyberou se v comboboxu ze seznamu vġech 

tras. Po jejich vĨbŊru se zobraz² trasy v grafick®m oknŊ.  SouļasnŊ se indikuj² dalġ² informaļn² 

¼daje: zda jiģ existuj² soubory nivelet SNI a soubory pokryt² V43 (ok®nka OK nebo X) 

N§vrhov® rychlosti se zadaj² nebo potvrd². 
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Ovl§d§n² grafick®ho okna 

 

V oknŊ se mohou zobrazit vġechny trasy (soubor SHB) v adres§Śi. 

Vģdy se zobrazuj² hlavn² trasy (zelen§ a modr§), d§le aktivn² (zpracov§van§) vŊtev (ļerven§), 

vŊtve pŚipojen® k aktivn² (pokud to nejsou hlavn² trasy - ģlutŊ) a vġechny ostatn² trasy se zobraz² 

(b²le) pouze na tlaļ²tko "Vykreslovat vġechny - ano". 

Tlaļ²tkem "Kresli popis" se aktivuje popis staniļen² hlavn²ch bodŢ tras. 

Okno: PŊt standardn²ch tlaļ²tek slouģ² k posunu kresby, zoomu a k nastaven² a zruġen² vĨŚezu. 

SouŚadnice v oknŊ: pŚi pohybu myġi se stlaļenĨm pravĨm tlaļ²tkem se v oznaļenĨch ok®nk§ch 

zobrazuj² aktu§ln² souŚadnice kurzoru. 

Ovl§d§n² vĨbŊru vŊtv² 

Ze struktury souboru V42 vyplĨv§, ģe vstupn² ¼daje obsahuj² data o minim§lnŊ jedn® a 

maxim§lnŊ 16 vŊtv²ch. Ty jsou uspoŚ§d§ny v poŚad² 1 aģ 16, toto poŚad² urļuje postup vĨpoļtu. K 

ovl§d§n² vĨbŊru vŊtv² slouģ² tlaļ²tka: 

PŚejdi na pŚedchoz² vŊtev, Uloģ vŊtev + pŚejdi na n§sleduj²c² vŊtev, Zruġ vŊtev  

Pro vĨbŊr aktivn² vŊtve se ned§ pouģ²t combo-box  Vyber vŊtev! 
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Tlaļ²tkem " Uloģ vŊtev + pŚejdi na n§sleduj²c² vŊtev " se nastav² n§sleduj²c² vŊtev v poŚad², 

nebo je lze pouģ²t na konci souboru k pŚid§n² dalġ² vŊtve do seznamu. Z§roveŔ se uloģ² zadan§ 

data pŚ²padnŊ zmŊny. 

Tlaļ²tkem "Zruġ vŊtev" se ze seznamu dat vylouļ² nastaven§ aktivn² vŊtev. 

Nastav²-li se nov§ vŊtev, bude oznaļena jako "nezadan§". V combo-boxu se nejdŚ²ve mus² vybrat 

jej² n§zev ze seznamu jeġtŊ nezadanĨch vŊtv².  Pozor: program zat²m nekontroluje, zda nŊkter§ 

vŊtev nen² zad§na 2x.   Nic straġn®ho by se nestalo - vŊtev by se 2x zpracovala, druh® vĨsledky by 

pŚepsaly prvn². 

Ke kaģd® vŊtvi je jeġtŊ pŚipojena kontrola existence souboru SNI - existuje-li, provede se kontrola 

vĨġek v napojen², neexistuje-li, provede se pouze n§vrh vĨġek do souboru XNI.  PoŚadov® ļ²slo 

vŊtve se zobrazuje v nen§padn®m ok®nku nahoŚe uprostŚed. 

 

2.2.1 Prvn² z§loģka - z§kladn² ¼daje 

 

Popis vŊtve - vypln² se informaļn² libovolnĨ text 

Odpojen² na zaļ§tku od trasy - vybere se trasa z combo-boxu.  SouļasnŊ s vĨbŊrem se zobraz² 

dalġ² ¼daje: staniļen² na pŚipojovan® trase a odsun v odpojen² (vzd§lenost poļ§tku vŊtve od 

trasy). Automaticky se tak® nastav² smŊr odpojen², ale pozor: ¼daj zkontrolujte! 

PŚipojen² na konci k trase - cel§ procedura se opakuje s koncem vŊtve. 

Zruġ odpojen² - ¼daje o odpojen² se vynuluj². 

Zruġ pŚipojen² - ¼daje o pŚipojen² se vynuluj². 

Zablokuj generov§n² pokryt² vŊtve  -  po zatrģen² se vynech§ generov§n² souboru V43 pŚ²sluġn® 

vŊtve.  Zatrģen² se pouģije tehdy, je-li jiģ n§vrh vŊtve nemŊnnĨ, a pŚedevġ²m tehdy, kdy byl v 

souboru V43 proveden ¼myslnĨ z§sah, kterĨ by se jinak ztratil. 

VĨznam ostatn²ch zatrģ²tek vyplĨv§ z uveden®ho popisu. 
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2.2.2 Druh§ z§loģka ï typ vŊtve 

 

Pojedn§v§ o stanoven² z§kladn²ho typu vŊtve 

Zad§n² stŚedn² ļ§sti se prov§d² pouze u dlouhĨch obousmŊrnĨch vŊtv², kter® se na konc²ch 

rozdvojuj² v napojen² typu 1c, 2, 3 nebo 4. a u dlouhĨch jednosmŊrnĨch vŊtv², kter® jsou napojeny 

typem 1a. V prv®m pŚ²padŊ lze pouģ²t automatickĨ mechanizmus vĨpoļtu zaļ§tku (konce) tak, ģe 

se v comboboxu vybere dalġ² pŚipojovan§ vŊtev a program automaticky vypoļte a zobraz² m²sto, 

kde se tato vŊtev napojuje a v jak® vzd§lenosti.  Ve druh®m pŚ²padŊ je tŚeba odhadnout staniļen², 

kde konļ² (zaļ²n§) oblast vz§jemn®ho ovlivŔov§n² zemn²ch prac² na trase a na vŊtvi.  

AutomatickĨ vĨpoļet by tu neuspŊl. 

2.2.3 TŚet² z§loģka ï ġ²Śkov® uspoŚ§d§n²  
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Z§kladn² ġ²Śka vozovky vpravo a ġ²Śka krajnice vpravo se uplatn² vģdy a vġude.  Ġ²Śka vozovky se 

zad§v§ vļetnŊ vod²c²ho prouģku, obvykle tedy 3.75 m.  Rozġ²Śen² v oblouku podle velikosti 

polomŊru spoļ²t§ program automaticky, pokud nen² potlaļeno, zde se nezad§v§. 

Z§kladn² ġ²Śka vozovky vlevo a ġ²Śka krajnice vlevo plat² vģdy pro stŚedn² ļ§st. Neuplatn² se u 

vŊtv² bez stŚedn² ļ§sti. U jednosmŊrn® vŊtve napojen® typem 1a plat² i v odpojen² a v pŚipojen². 

Vlevo se ļasto uplatŔuje ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla. 

 

 

2.2.4 Ļtvrt§ z§loģka - Odpojen² 

 

 

Typ odpojen² (0, 1a, 1b, 1c, 1d, 2, 3 nebo 4) se nastav² vĨbŊrem z combo-boxu. 

Bez rozġ²Śen² v odpojovac²m oblouku, zatrhne se, chceme-li , aby program neprovedl rozġ²Śen² v 

prvn²m oblouku (v pŚ²padŊ segmentu plat² pro celĨ segment) 

Dodrģ pŚ²ļnĨ sklon (0 = CSN), vypln² se, chceme-li zadat maxim§ln² povolenĨ pŚ²ļnĨ sklon v 

oblouku. V pŚ²padŊ segmentu plat² pro celĨ segment 

Vġechny ostatn² ¼daje se zadaj² nebo potvrd².  Nezad§v§-li se odpojen² (typ = 0), nic se 

nevyplŔuje. 

Ġ²Śka odboļovac²ho pruhu se zad§v§ bez vod²c²ho prouģku, jako hodnota rozġ²Śen², tedy obvykle 

3.50 m.   Nen²-li odboļovac² pruh, zad§vaj² se d®lky a ġ²Śky nulov®. 

Ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla se zad§v§ vģdy. 
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2.2.5 P§t§ z§loģka - PŚipojen² 

 

Typ pŚipojen² (0, 1, 2, 3 nebo 4) se nastav² vĨbŊrem z combo-boxu. 

Bez rozġ²Śen² v pŚipojovac²m oblouku, zatrhne se, chceme-li , aby program neprovedl rozġ²Śen² 

v prvn²m oblouku (v pŚ²padŊ segmentu plat² pro celĨ segment) 

Dodrģ pŚ²ļnĨ sklon (0 = CSN), vypln² se, chceme-li zadat maxim§ln² povolenĨ pŚ²ļnĨ sklon v 

oblouku. V pŚ²padŊ segmentu plat² pro celĨ segment 

Vġechny ostatn² ¼daje se zadaj² nebo potvrd². Nezad§v§-li se odpojen² (typ = 0), nic se 

nevyplŔuje. 

Ġ²Śka odboļovac²ho pruhu se zad§v§ bez vod²c²ho prouģku, jako hodnota rozġ²Śen², tedy obvykle 

3.50 m.   Nen²-li odboļovac² pruh, zad§vaj² se d®lky a ġ²Śky nulov®. 

Ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla se zad§v§ vģdy. 

 

2.3 PŚehled pŚedem nastavenĨch hodnot 

Navrģen® defaulty odpov²daj² nejļastŊji pouģ²vanĨm hodnot§m pro silnice 1. tŚ²dy,  s n§vrhovou 

rychlost² 80 km/h, a pro odboļovac² oblouky s n§vrhovou rychlost² 40 km/hod. Pro jin® 

parametry bude zat²m tŚeba mŊnit navrģen® hodnoty. 

 

Veliļina navrģenĨ default pozn§mka 

N§vrhov§ rychlost hlavn²ch tras 80 m  

Krok staniļen² 10.00 m  

Vykreslovat vġechny trasy (graf) ne  



Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve  RP42 

PŚ²ruļka uģivatele  37 

Popis staniļen² (graf) ne  

N§vrhov§ rychlost vŊtve 40 km/hod  

Z§kladn² ġ²Śka vozovky vpravo  3.75 m (vļ. vod. prouģku!) 

Ġ²Śka krajnice vpravo 1.50 m  

Z§kladn² ġ²Śka vozovky vlevo (stŚ. ļ§st) 3.75 m (vļ. vod. prouģku!) 

Ġ²Śka krajnice vlevo 1.50 m  

NezpevnŊn§ krajnice 0.50 m  

Typ odpojen² 0  

D®lka vyŚazovac²ho ¼seku  Lv 80.00 m  

D®lka zpomalovac²ho ¼seku  Ld 50.00 m  

D®lka ļekac²ho ¼seku  Lc 20.00 m  

Ġ²Śka odboļ. pruhu 3.50 m (bez vod. prouģku) 

Ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla 2.00 m od osy zahrnuje vod²c² prouģek a 

zpevnŊnou krajnici 

Odliġn§ ġ²Śka krajnice na hl. trase 0.00  

Jej² max. d®lka 0.00  

Typ pŚipojen² 0  

D®lka zaŚazovac²ho ¼seku  Lz 50.00 m  

D®lka man®vrovac²ho ¼seku  Lm 150.00 m  

D®lka zrychlovac²ho ¼seku  La 75.00 m  

Ġ²Śka pŚipojovac²ho. pruhu 3.50 m (bez vod. prouģku) 

Ġ²Śka pro objet² stoj²c²ho vozidla 2.00 m od osy zahrnuje vod²c² prouģek a 

zpevnŊnou krajnici 

Odliġn§ ġ²Śka krajnice na hl. trase 0.00  

Jej² max. d®lka 0.00  

Potlaļit rozġ²Śen² v prvn²m (posledn²m) 

oblouku 

ne  

Maxim§ln² pŚ²ļnĨ sklon v prvn²m 

(posledn²m) oblouku 

0.0 odvod² se z rychlosti a z 

polomŊru 
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3. VĨsledky programu 

VĨsledkem bŊhu programu je jednak protokol o bŊhu programu RP42, grafick® sch®ma 

kŚiģovatky v souboru akce.O42  a d§le Śada souborŢ pro dalġ² Śeġen² kaģd® vŊtve aģ po vĨpoļty 

kubatur. V pŚ²padŊ signalizovanĨch chyb v zad§n² nebo ve vstupn²ch souborech se v protokolu 

zobraz² pouze seznam chyb a z§vad, v tom pŚ²padŊ se mus² vadn§ data nebo vady v souborech 

opravit pŚed opakovanĨm bŊhem programu.  Modifikace souborŢ, kter® se vztahuj² k obŊma 

hlavn²m tras§m, se provedou pouze tehdy, kdyģ kontroly nezjist² ģ§dnou chybu z§vaģnosti 3 

(z§vaģn§ chyba, ***). Chyby z§vaģnosti 2 (**) program oprav² standardn²m zpŢsobem a vĨpoļet 

se dokonļ². 

3.1 Protokol - soubor L42 

Protokol o vĨpoļtu (soubor L42) obsahuje v prvn² ļ§sti komentovanĨ opis zadanĨch vstupn²ch 

¼dajŢ, informace o pouģitĨch souborech (popis tras) a d§le v cyklu popis prŢbŊhu zpracov§n² 

vġech vŊtv² kŚiģovatky. 

VĨpoļet kaģd® vŊtve zaļ²n§ rekapitulac² zadanĨch ġ²Śek v napojen²: je spoļ²t§na ġ²Śka vozovky na 

trase pŚed napojen²m a ġ²Śka na vŊtvi tŊsnŊ za bodem napojen². M§-li vŊtev navazovat na trasu, 

mus² bĨt tyto ġ²Śky shodn®. Je-li rozd²l v odpojen² nebo v pŚipojen² vŊtġ² neģ 1.00m, program 

ukonļ² vĨpoļet vŊtve, pokraļuje dalġ² vŊtv². Data je nutno opravit - buŅ zmŊnit zadan® ġ²Śky, 

nebo zmŊnit smŊrov® veden² tras (upravit odsazen² v napojen²).  Je-li rozd²l do 0.25 m, program 

hl§s² malou chybu, je-li pŚes 0.25m, hl§s² velkou chybu, v obou pŚ²padech vyrovn§ rozd²l ġ²Śek v 

oblasti, kde se norm§lnŊ navrhuje n§bŊh smŊrov®ho rozġ²Śen² (v prvn² nebo v posledn² 

pŚechodnici). 

Podle typu napojen² n§sleduje pak vĨpoļet dŊlic² ļ§ry: u typu 1 vĨpoļet bodŢ C, H  a D (v 

souŚadnic²ch vŊtve, tj. staniļen² a odsun) a tabulka boļn²ch omezen² na trase a na vŊtvi v oblasti 

mezi body A aģ D.  V pŚ²padŊ typŢ napojen² 2, 3 a 4 se Śeġ² a komentuje celĨ segment (kr§tk§ 

vŊtev) spoleļnŊ: prvn² ļ§st (odpojen²) i druh§ ļ§st (pŚipojen²). Klasifikace dŊlic² ļ§ry: typ 1 = 

ekvidistanta s osou (nebo pŚ²mo osa pŚi odsunu = 0.), typ 2 = dŊlic² ļ§ra mezi osami v pomŊru 

1:1.   Jsou-li obŊ ļ§ry typu 1, potom mus² bĨt alespoŔ jeden odsun nulovĨ.  Hranice segmentu pro 

vĨpoļet omezen²:  Śeġ² se dŊl²c² ļ§ra v 1. a 2. ¼seku v odpojen² a ve 2 a 3. ¼seku v pŚipojen². Ve 

stŚedn²m ¼seku se testuj² oba vĨsledky, pouģije se bliģġ² hranice.  VĨsledky Śeġen² obou ļ§st² 

segmentu se pak vytisknou ve spoleļn® tabulce. 

Kontroln² tabulky vĨġek: vytisknou se vģdy, kdyģ existuje soubor SNI pŚipojovan® trasy. Podle 

toho, zda tak® existuje soubor SNI vŊtve, jde o tabulku kontroln² ( SNI vŊtve existuje) nebo o 

n§vrh (neexistuje).  Tabulka obsahuje vġechny pŚ²ļn® Śezy v segmentu nebo Śezy mezi body A a B 

v napojen² typu 1.  VĨġka v dŊlic² ļ§Śe je spoļ²t§na z nivelety (SNI) pŚipojen® trasy a z dat o 

klopen² v souboru V43 trasy. Sp§d trasy ze souboru V43, sp§d vŊtve je spoļ²t§n ze smŊrovĨch 

pomŊrŢ (je tak® pouģit pŚi generov§n² souboru V43 vŊtve). Odsun osy se mysl² na vŊtvi od dŊl²c² 

ļ§ry (viz soupis boļn²ch omezen²), navrģen§ vĨġka  nivelety je spoļ²t§na z pŚedpokladu, ģe mezi 

dŊl²c² ļarou a osou vŊtve (levĨ okraj vozovky) je prŢmŊr z obou spoļ²tanĨch sp§dŢ.  PŚ²pustn® 

tolerance jsou vypoļteny z pŚedpokladu, ģe mezi dŊlic² ļarou a osou vŊtve je navrģen jeden nebo 

druhĨ z obou spoļ²tanĨch sp§dŢ, k tomu se d§le pŚipoļte 0.02 n§sobek odsunu.  V kontroln² 

tabulce je jeġtŊ: niveleta vŊtve spoļ²tan§ ze souboru SNI vŊtve a rozd²l vĨġek obou nivelet. 
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Zpr§ny o generov§n² a modifikac²ch souborŢ V43: 

Zde je pŚehled navrģenĨch pŚ²ļnĨch sklonŢ pro jednotliv® oblouky na vŊtvi, a d§le zpr§vy o 

¼prav§ch sklonŢ provedenĨch pŚi generov§n² souborŢ na zaļ§tku a na konci vŊtve (pŚizpŢsoben² 

koncovĨch sklonŢ sklonŢm pŚipojen® trasy).  PŚi opravn®m bŊhu programu RP43, kdyģ se 

modifikuje soubor V43 hlavn² trasy, kterĨ byl jiģ dŚ²ve stejnĨm programem modifikov§n, doch§z² 

k nutnosti odstranit pŢvodn² data stejn®ho typu (rozġ²Śen², boļn² omezen², zdvojen§ staniļen²). 

Nov§ data mohou m²t i ponŊkud posunut§ staniļen², naproti tomu se nesm² odstranit obdobn§ 

data vzd§len§ - vliv jinĨch vŊtv². O takov®m odstranŊn² pŢvodn²ch dat se zapisuje ** zpr§va. 

3.2 Grafick® sch®ma  - soubor O42 

Soubor obsahuje sch®ma hlavn²ch tras a vġech vŊtv² v pŢdoryse: osu s hlavn²mi body smŊru, 

hektometr§ģ, vġechny pouģit® pŚ²ļn® Śezy (sch®matick® ġ²Śky vozovky a krajnice, boļn² omezen² 

zelenou barvou a zvl§ġtn² tvary generovan® v segmentech ļervenou barvou.  

Rozsah kresby: obr§zek obsahuje vġechny vŊtve v pln® d®lce a z hlavn²ch tras tu ļ§st, kter§ je 

zasaģena rozġiŚov§n²m pro odboļovac² a pŚipojovac² pruhy. 

Skladba souboru: soubor je dŊlen na obrazy, v prvn²m obrazu jsou jen popisy, kaģdĨ dalġ² obraz 

obsahuje jednu trasu nebo vŊtev.  Lze tedy prohl²ģet sch®ma po obrazech a upŚesnit n§vaznost 

boļn²ch omezen². VŊtve, kter® nebyly smŊrovŊ doŚeġeny pro velkou chybu v zad§n², se 

nevykresl². 

Obsah kresby je sestaven vĨhradnŊ ze souborŢ SHB  a  V43 pŚ²sluġn® trasy. Je to tedy pŚesn§ 

grafick§ kontrola vġeho, co vstupuje do dalġ²ho Śeġen². 

Uk§zka souboru MAXIURO.O42.  V trase s pŚednost² v j²zdŊ (sever - jih) byl zad§n stŚedn² pruh 

pro odboļen² doleva (napojen² typu 3) Detail ze stejn®ho souboru (pouze stŚedn² ļ§st kŚiģovatky) 

je d§le v posledn² ļ§sti t®to dokumentace. 
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3.3 Soubory V43 - podklady pro pokryt² tras a vŊtv² 

Vygenerovan® soubory V43 maj² standardn² strukturu dat, pŚij²manou programem RDPX a RP43. 

ř²d²c² data:   

Pouģ²t hlavn² body ze souboru SHB, zapsat staniļen² (vļetnŊ zdvojenĨch profilŢ v konc²ch 

stŚedn² ļ§sti) do SSS, vytvoŚit soubor SKR, nevytv§Śet podrobnou tiskovou sestavu pokryt², 

nepouģ²vat soubor SOM (boļn² omezen²). 
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ř§dky 431 (z§kladn² ġ²Śky):   

generuj² se zadan® ġ²Śky vozovky a krajnice vpravo a vlevo, v koncovĨch ļ§stech vŊtve 

napojenĨch typem 1b se vlevo generuje ġ²Śka pro objet² vozidla, v napojen² kde vznikl tolerovanĨ 

pŚekryt osy a dŊlic² ļ§ry se generuje vlevo z§porn® boļn² omezen². Toto pŚijme program RP43 a 

RP51 a interpretuje jako posun osy doprava.  Odsazen² A1 = A2 = 0. Sp§d pl§nŊ a tlouġŠka 

vozovky se pŚeb²r§ ze souboru V43 pŚipojen® trasy. 

ř§dky 432 (rozġ²Śen²):   

generuje se rozġ²Śen² vozovky v oblouc²ch (jako rozġ²Śen² ļ§sti 5) podle pravidel v tabulce 4 ĻSN 

73 6102. D§le se generuje jako rozġ²Śen² vozovky vyrovn§n² nesouladu ġ²Śek na zaļ§tku a na 

konci vŊtve.   K tomu pozn§mka: vyrovn§n² nesouladu ġ²Śek se provede v prvn² pŚechodnici 

oblouku. Chyb²-li tato pŚechodnice (oblouk zaļ²n§ nebo konļ² kruģnic²), vyrovn§n² se neprovede, 

program pod§ zpr§vu a vyģaduje opravu vstupn²ch dat. Nesoulad se zŚetelnŊ zobraz² v grafu O42. 

Je-li zad§no potlaļen² rozġ²Śen² v odpojen² nebo v pŚipojen², ignoruje se rozġ²Śen² pro prvn² 

(posledn²) pravotoļivĨ oblouk vŊtve. Jde-li o segment (vyplnŊn® napojen² bez stŚedn² ļ§sti), 

ignoruje se v cel® trase vŊtve. 

Pozn§mka: pokud se k vŊtvi pŚipojuje jin§ vŊtev a jsou zde navrģena napojen² s odpojovac²mi 

(pŚipojovac²mi) pruhy, mŢģe se mezi Ś§dky 432 zaŚadit tak® zad§n² tŊchto pruhŢ, kter® se k·duje 

jako rozġ²Śen² vozovky - ļ§sti 2 a krajnice - ļ§sti 3. 

ř§dek 433 (metoda klopen²): 

generuje se 1 Ś§dek 433 - z§kladn² metoda klopen² = 9 (podle osy), z§kladn² sp§d zadanĨ 

ř§dky 434 (klopen² v oblouc²ch): 

Ve vġech oblouc²ch se generuje jednostrannĨ sp§d podle polomŊru (tabulka 7 ĻSN 73 6102). 

D®lky vzestupnic jsou d®lky klotoid.  Tam kde navazuj² klotoidy (inflexe) vznikne automaticky 

vrtule se zadanĨm nulovĨm bodem.  Na zaļ§tku se modifikuje prvn² vzestupnice podle sp§du  

trasy v odpojen² a na konci se modifikuje posledn² vzestupnice podle sp§du  trasy v pŚipojen² 

Je-li zad§n pevnĨ pŚ²ļnĨ sklon v odpojen² nebo v pŚipojen², pouģije se tento sklon pro prvn² 

(posledn²) pravotoļivĨ oblouk vŊtve. Jde-li o segment (vyplnŊn® napojen² bez stŚedn² ļ§sti), 

pouģije se v cel® trase vŊtve. 

ř§dky 435 (boļn² omezen²):   

Do souboru V43 se jako souvisl® oblasti boļn²ho omezen² zapisuj² vĨsledky vĨpoļtu polohy 

dŊlic² ļ§ry v odpojen² a v napojen². Na zaļ§tku a na konci vŊtve vlevo v m²stŊ napojen² na 

pŚipojenou trasu se podle typu napojen² zapisuje BO mezi body A aģ D (typ 1) nebo BO v 

segmentu oblouku (typy 2, 3 a 4). U kr§tk® vŊtve bez stŚedn² ļ§sti zahrnuje souvisl§ oblast BO 

celou vŊtev. 

Pozn§mka: pokud se k vŊtvi pŚipojuje jin§ vŊtev, zap²ġe se v r§mci modifikace do souboru V43 

dalġ² omezen² na styku tŊchto vŊtv². 

ř§dky 436 (zvl§ġtn² tvary):   

V napojen² typu 2, 3 a 4 s vyplnŊnĨm rozjezdovĨm troj¼heln²kem se oblast vyplnŊn² vlevo od osy 

vŊtve zad§v§ jako kombinace zvl§ġtn²ho tvaru a boļn²ho omezen². Program RP42 spoļ²t§ v 



RP42  Pokryt² kŚiģovatkov® vŊtve 

kaģd®m Śezu vŊtve polohu dŊl²c² ļ§ry vlevo od osy a vĨġku vozovky na dŊlic² ļ§Śe. Z tŊchto dvou 

hodnot se vygeneruje jeden dalġ² bod vlevo od osy na vozovce a jeden dalġ² bod vlevo od osy na 

pl§ni. Hodnota sp§du vozovky se pouģije tak® pro sp§d pl§nŊ. 

V napojen² typu 1 se stejnŊ postupuje v oblasti mezi body A, B a C. 

Zvl§ġtn² tvary se zapisuj² metodou souvislĨch oblast² s interpolac² mezi sousedn²mi Śezy. Kdyģ 

tedy program RP43 sestavuje pŚ²ļn® Śezy v m²stech hlavn²ch bodŢ smŊru, dopoļ²t§ si potŚebn® 

zvl§ġtn² tvary interpolac². 

Pokud nen² zn§m soubor SNI (niveleta) pŚipojen® vŊtve, nelze spoļ²tat vĨġky na dŊlic² ļ§Śe, a 

tedy ano diference bodŢ zvl§ġtn²ch tvarŢ Tato ļ§st souboru V43 se tedy nevytvoŚ², vĨpoļet se 

mus² opakovat po n§vrhu nivelety pŚipojen® trasy. 

ř§dky 001 a 002 (staniļen²):   

Vygeneruje se pravideln® staniļen² se zadanĨm krokem a konec vŊtve. V r§mci modifikace se do 

seznamu staniļen² dopln² tak® zdvojenĨ profil v m²stŊ napojen² dalġ² vŊtve. 

Modifikovan® soubory V43 pŚipojenĨch tras a vŊtv². 

V prŢbŊhu vĨpoļtu kaģd® vŊtve se modifikuje soubor V43 obou na konci napojenĨch tras nebo 

vŊtv². 

V r§mci t®to modifikace se dopln² rozġ²Śen² vozovky o odboļovac² a pŚipojovac² pruhy (Ś§dky 

432, rozġiŚovan§ ļ§st = 2), boļn² omezen² na dŊlic² ļ§Śe a dopln² se staniļen² dvou ŚezŢ v m²stŊ 

napojen². PŚitom se zruġ² obdobn® Ś§dky z minulĨch bŊhŢ, pokud existuj². 

Nesouhlas²-li ġ²Śka krajnice na trase se zadanou ġ²Śkou krajnice vŊtvŊ, pouģije se v oblasti 

odboļovac²ch a pŚipojovac²ch pruhŢ ġ²Śka krajnice platn§ pro vŊtev, vyrovn§n² se provede v m²stŊ 

vyŚazovac²ho a zaŚazovac²ho ¼seku. 

Po skonļen² cyklu vĨpoļtu vġech vŊtv² se provede koneļn§ modifikace boļn²ho omezen² na trase 

s napojen²m typu 4 (¼pln® vynech§n² ¼seku na jedn® stranŊ nebo na obou stran§ch Śezu) a 

koneļn§ modifikace rozġ²Śen² stŚedn²ho pruhu na trase s napojen²m typu 3 (obousmŊrn® nebo 

jednosmŊrn® napojen² s pruhem pro odboļov§n² doleva).  PŚi tom se, je-li tŚeba, slouļ² vlivy 

vġech ostatn²ch vŊtv². 

3.4 Soubory XNI - podklady pro generov§n² nivelety vŊtv² 

Soubor maj² standardn² tvar souboru XNI. Pokud soubor XNI vŊtve existuje, dopln² (nahrad²) se 

v nŊm koncov® body vŊtve v oblast segmentu nebo v oblasti bodŢ A - B u napojen² typu 1. 

Obsahuj² ¼daje o vġech spoļ²tanĨch bodech na pŚ²ļnĨch Śezech: staniļen² bodu (m), vĨġka bodu 

(m) a ļ²slo bodu (evidenļn²). 

Jako z§rodek nivelety se do souboru XNI zap²ġe povinn§ spojnice prvn²ho a posledn²ho bodu 

trasy vŊtve. Koneļn§ niveleta se ovġem mus² upravit vkl§d§n²m dalġ²ch vrcholŢ, tak aby se 

dos§hlo co nejvŊtġ² shody vĨġek v koncovĨch oblastech trasy. 
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Uk§zka typick®ho souboru XNI v kr§tk® vŊtvi - segmentu: 

 

<xni>  

<verze>  

1.0  

</verze>  

<vrcholy>  

        .000     200.613     0  

     119.657     197.799     0  

</vrcholy>  

<pevneBody>  

        .000     200.613     1  

      10.000     200.479     2  

      20.000     200.333     3  

      30.000     200.158     4  

      40.000     199.928     5  

      50.000     199.601     6  

      60.000     199.109     7  

      70.000     198.867     8  

      80.000     198.679     9  

      90.000     198. 469    10  

     100.000     198.241    11  

     110.000     198.005    12  

     119.657     197.799    13  

</pevneBody>  

</xni>  

Uk§zka t®to trasy pŚi zpracov§n² programem VIANIV: 

 

3.5 OġetŚen² chyb v zadn² 

PrŢbŊģnŊ se ve vġech ļ§stech p²ġ² zpr§vy o zjiġtŊnĨch chyb§ch.   Zpr§vy o chyb§ch jsou oznaļeny 

*** (z§vaģn® chyby) nebo ** (m®nŊ z§vaģn® chyby, kter® program oprav² a pod§ o tom zpr§vu). 
























