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ABSTRAKT

Predlozena bakalaiska prace v literarni reSersi prezentuje teoretickou problematiku
vyuziti laserovych méficich systému, které jsou zapracovany v magisterskych studijnich
programech ”Bezpecnostni technologie, systémy a management™ a dale se zabyva vyuzitim
laserovych méficich systémi v pramyslu komercni bezpecnosti. V teoretické ¢asti jsou
uvedeny funkce a princip €innosti skeneru S 3000 k zabezpeceni prostorové ochrany v
objektu a laserovych meéficich systéml pro zabezpeceni plastové a obvodové ochrany
objektu. Praktickd c¢ast uvadi aplika¢ni piiklady bézné pouzivané v praxi. V zavéru prace
jsou uvedeny nové trendy zabezpeceni pomoci laserovych méficich systéma v priamyslu

komeréni bezpecnosti.

Kli¢ova slova: objektova ochrana, laserové méfici systémy, skener S 3000, skener LMS.

ABSTRACT

Submitted bachelor work in literature search presents theoretical problem in
utilization of laser measuring systems, which are dealt with in masters study programmes
»Security technology, systems and management ,, and next it goes into laser system
utilization in commercial security industry. In theoretical part is introduced function and
principle of scanner S 3000 for ensuring space security in a property and laser measuring
systems for ensuring coverall and girth security of a property. Practical part states
application cases widely used. In conclusion there are introduced new trends in protection

using laser measuring systems in commercial security industry.

Keywords: property security, laser measuring systems, scanner S 3000, scanner LMS.
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UvVOD

Neustaly narast kriminality v oblasti majetkové trestné ¢innosti a piredevSim pocet
kvalifikovanych pfipadi kladou na ochranu majetku neustdle vétsi pozadavky. Jednim
s nejrozsifengj$im a soucasné, pii spravném navrhu, nejefektivnéjsim zpiisobem ochrany
majetku je instalace elektrické zabezpeCovaci signalizace, do kterych patii laserové meétici

systémy. [4]

Bezpecnost je dulezitou soucasti kazdého podnikatelského subjektu. Bezpecnost je
jedna ze sluzeb, kterd umoziiuje bezproblémové a nerusené napliiovani hlavniho
podnikatelského cile a napoméaha k jeho rozvoji. Zajistit bezpecnost osob a stroju pfi
souCasn¢ vysoké flexibilit¢ vyroby je zakladnim pozadavkem v moderni pramyslové
automatizaci. Pro spolehlivou a vSestrannou ochranu osob, ale 1 pro zjiStovani naruseni
objektl v stfezené zong.

V primyslu komeréni bezpecnosti (dale jen v PKB), kterd tvoii svym obsahem
jednotny prvek pro ochranu objektu, majetku, osob a informaci a kde u chranéného objektu
ma byt zajiSténa bezpecnost Zivota, zdravi pracovnikll a navstévnikil, bezporuchovy provoz
¢innosti v objektu, ochrana majetku a skuteCnosti, které maji zlstat utajeny pred

nepovolanymi osobami, pouzivame rizné typy zabezpecovacich zatizeni.

PtredloZena bakalarské prace tesi zabezpeCovaci zatizeni, které nazyvame laserové
méfici systémy (dale jen LMS) od firmy SICK s.r.o. typu LMS pro plo$né zabezpeceni,
které se pouZzivaji k zabezpec€eni plastové a obvodové ochrany objektu a S3000, které jsou

vhodné pro zabezpe€eni definovanych zon u technologického zatizeni uvniti objektu.

Bakalatska prace je rozdélena do tii ¢asti. V prvni Casti je uveden princip a funkce
laserového méticiho skeneru S3000 na zabezpeceni technologickych zatizeni a LMS
systému pro ploSné monitorovani nezadouciho pohybu v chranénych mistech, VIP budov,
strategickych objektli a k zabezpeceni rtiznych objektii. Ve druhé casti jsou uvedeny
aplikacni ptiklady bézné pouzivané v praxi, doplnéné o konkrétni ptiklady zabezpeceni
rozli€nych objekth. Tieti ¢ast prezentuje nové trendy zabezpeceni pomoci LMS systémt a

vyuziti LMS systémil pro navigaci a monitorovani vozidel.
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I. TEORETICKA CAST



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 12

1 OCHRANA OBJEKTU POMOCI LMS

Ochranu objekti lze chépat jako soustavu vzijemné souvisejicich preventivnich
opatfeni administrativniho a vykonného charakteru, pomoci nichz ma byt zajiSténa
bezpe€nost zivota a zdravi pracovnikii a navstévnikli objektu, bezporuchovy provoz
¢innosti, ochrana majetku a skuteCnosti, které maji ziistat utajeny pied nepovolanymi

osobami. [1]

1.1 Objektova ochrana

Objektova ochrana tvofi patef celého systému ochrany utajovanych informaci
v jednotlivych organizacich. Stanovuje opatfeni, jejichZ cilem je zabranit nepovolané osobé
v pristupu do objektu nebo prostoru, ve kterém se vyskytuji utajované informace a dale

zabranit poSkozeni, znehodnoceni, znic¢eni ¢i jinému ohroZeni utajované informace.
Cilem vyuziti laserovych méticich systému je:

- zabranit proniknuti nepovolané osoby do objektu,

- zjistit proniknuti nepovolané osoby do objektu,

- Cinit opatfeni k minimalizaci nésledkt proniknuti nepovolané osoby do objektu,

- ptredchazet tUniku, ztraté¢, znehodnoceni nebo znieni utajované informace

v disledku vzniku mimotédné udalosti. [2]

1.1.1 Zakladni pojmy objektové ochrany
Mezi zékladni pojmy v oblasti objektové ochrany fadime.

Objekt — budova nebo jiny stavebné¢ ohraniCeny prostor, ve kterém se nachazeji

zabezpecené oblasti.

Zabezpecena oblast — stavebn¢ ohranieny prostor uvniti objektu, kde se zpracovavaji

nebo ukladaji utajované informace.

Nepovolana osoba — fyzicka osoba, ktera neni urcena ke styku s utajovanymi informacemi

pro stanoveny stupeni utajeni a vymezenou oblast ¢innosti. [2]
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Technickd ochrana objektli, v nichz se zabyvame zabezpeCovacimi systémy jako je
laserovy meéfici systém (dale jen LMS), jejichz cilovou funkci je chranit majetek ptred
kradezemi a vloupanim, povazujeme zabezpecCovaci systém v kombinaci prostiedkl

fyzické, rezimové a technické ochrany. [6]

Fyzicka ostraha objektu je nejstarsi forma zajisténi vetejného poradku a bezpecnosti

majetku a osob. Zabezpecuje se vyskolenymi zaméstnanci hlidacich sluzeb.

Rezimova opatieni pifedstavuji stanoveny soubor procedur, které zahrnuji rezim
vstupu a vystupu osob, vjezdu a vyjezdu vozidel, rezim pohybu osob, vozidel a chranénych

informaci v objektu a jeho jednotlivych ¢astech v pracovni a mimopracovni dobé¢.

Technickym prostiedkem je bezpecnostni prvek, jehoz pouzitim se zabranuje, zt¢zuje

nebo oznamuje naruseni ochrany objektu. [2]

1.2 Technicka ochrana

Technickd ochrana je klasickd ostraha a ochrana prostord, mist a objekti zdkaznika
pomoci technickych prostfedkid. Jde o totdlni wvyuziti elektrické a elektronické
signalizace.[3] Technickd ochrana sama o sob¢ neni ochranou v pravém slova smyslu (tedy
ochranou, kterd by znemoznovala napadeni chranénych zajmi pachatelem), ale lze ji
oznacit a charakterizovat spiSe jako detekéni systém, ktery zajist'uje a pfedava informace o
situaci v chranéném prostoru ¢i objektu a o jeho pfipadném napadeni. Mizeme tedy fici, ze
technickd ochrana podstatné zvySuje efektivnost klasické i1 fyzické ochrany z hlediska

moznosti rychlé reakce na situaci vyvolanou pachatelem v chranéném prostoru. [7]

Prostfedky technické ochrany jsou oznacovany jako elektrické zabezpeCovaci systémy

I&HAS a jejich parametry a podminky jsou formulovany v CSN EN 50131-1.

LMS patii do elektronickych zabezpecovacich systémd, které jsou schopné rozpoznat
pritomnost nezadouci osoby a tuto skute¢nost ur¢itym zptisobem (opticky, akusticky) na
definovaném mist¢ signalizovat. Hlavnim poslanim LMS je informovat majitele objektu
nebo urcenou obsluhu o pokusu vniknuti cizi osoby do chrdnéného prostoru. [4] LMS

systémy jsou vhodné na zabezpeceni obvodové, plastové a prostorové ochrany.
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2 OBECNA ANALYZA TECHNICKYCH SYSTEMU

Obecnd analyza technickych systémi je ochranou za vyuziti technickych prvka

pouzivanych v primyslu komer¢ni bezpecnosti, a to:

2.1.1

mechanickych,
elektronickych (elektrickych),

kombinovanych a specialnich.

Mechanicka ochrana

Mechanickd ochrana vyuziva mechanickych prvkl, resp. mechanickych zébrannych

prosttedkll a systém, které zamezuji nebo znesnadiuji proniknuti do chranéného objektu.

Mezi mechanické prvky bezpecnosti patii:

2.1.2

mechanické zabranné systémy obvodové ochrany (napi. bezpecnostni oploceni,

brany, zavory apod.),

mechanické zabranné systémy plaStové ochrany (napf. okna a balkonové dvete,

miiZe, rolety, bezpecnostni a ochranné folie apod.),

mechanické zabranné systémy predmétové ochrany (napf. trezory, komer¢ni

uschovné objekty, ptiru¢ni pokladnicky apod.). [4]

Elektronicka (elektricka) ochrana

Elektronicka ochrana je ochrana majetku a osob pomoci elektrickych (elektronickych)

prvki, zejména:

poplachové zabezpecovaci a tisnové systémy (I&HAS),
elektricka pozarni signalizace (EPS),

uzaviené stfezici a dohliZeci televizni okruhy (CCTV),
ptistupové a dochdzkové systémy (ACCESS),
biometrické identifikacni systémy,

satelitni vyhledavani vozidel,

elektronicka ochrana zbozi,
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- ochrana dat a informaci,
- prumyslova havarijni signalizace,

- zdravotni a nouzova signalizace.

2.1.3 Kombinovana ochrana

Kombinovand ochrana neboli (mechatronické) prvky bezpeCnosti — které vyuzivaji
kombinaci mechanickych zabrannych systémi a elektronickou ochranu jako jeden funkéni

blok (napft. elektronické blokovani dveti, zavor, atd.) [4]

2.1.4 Specialni ochrana

Specidlni ochrana vyuzivd specialni prostiedky ochrany — patii sem chemickd a

fyzikalni ochrana ptedmétt a dokumenti (napf. plomby, peceté, vodoznak apod.). [4]

2.1.5 Prostorové ¢lenéni technické ochrany

Prostorové €lenéni technické ochrany u objektu rozdélujeme na ochrany.

2.1.5.1 Obvodova ochrana

Obvodova ochrana signalizuje naruSeni obvodu objektu. Obvodem objektu je

katastralni hranice, realizovana obvykle pfirodnimi nebo umélymi bariérami.

2.1.5.2 Plast’ova ochrana

Plastova ochrana signalizuje naruseni plasté objektu, kde fadime celou budovu nebo
vyClenény komplex mistnosti v objektu, nebo bezpecnostni prostor ve vétSim objektu. Pii

prekonavani piekazky je detekovano naruSeni konvekénimi i nekonvekénimi detektory.

2.1.5.3 Prostorovda ochrana

Prostorovd ochrana signalizuje zmény v chranéném prostoru. Pachatel jiz pifekonal
plast’ chranéného objektu a vnikl do jeho vnitinich prostor a zabezpecovaci laserovy méfici
systém reaguje az na pohyb v tomto prostoru. LMS signalizuje naruseni klicovych mist

objektu. Prostorova ochrana je ochrana dilezitych mist v objektu. [7]
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3 I&HAS PRVKY S 3000 A LMS

Reseni problematiky bezpe¢nosti vyzaduje u konkrétnich subjektl posouzeni
individualnich podminek a zajmt doty¢nych subjektii. V zasadé si kazdy subjekt musi

odpovédét na nékolik otazek, a to predevsim:
- zda a co ma byt chranéno,
- pred ¢im ma byt pfedmét ochrany chranén,
- jakym zplsobem a jakymi prostfedky ma byt ochrana provadéna. [5]

Vhodnymi zabezpeCovacimi technickymi prvky k obvodové, plastové a prostorové
ochrané jsou laserové méfici systémy LMS pro aktivni monitoring plochy a S 3000 pro

stiezeni definovanych zon uvnitt objektu.

Principem obou zabezpeCovacich systému je optoelektronicky systém, ktery neméii
pfimo pohyb nebo rotaci, ale je zalozeny na zméné svételnosti optického vlakna, které je

pohybem pachatele deformovéano.

3.1 Prostorova ochrana

S rostoucim stupném automatizace a zvySujici se rychlosti a vykonnosti vyrobnich
stroju a zafizeni jde stale do poptedi nutnost zabezpecit ochranu zdravi osob, které strojni
zafizeni obsluhuji nebo se v jejich blizkosti pohybuji. Jestlize osoba v disledku své
nepozornosti vyvolané Unavou, roztrzitosti ¢i jinymi vlivy dostane do takové blizkosti
pohybujici se Casti stroje, Ze by mohlo dojit k jejimu zranéni, musi se stroj v dostate¢ném
Casovém predstihu automaticky zastavit nebo vypnout. Dale na zajiSténi pfistupu do

nebezpecnych mist u strojniho zafizeni, abychom zajistili plynuly pribéh vyroby. [8]

Zéakladnim pravidlem je, Ze rizikové oblasti musi byt trvale bezpecné hlidany a
pohybujici se casti stroje musi byt od téchto oblasti spolehlivé oddéleny. Technickych
prostiedkli pro zabezpeceni ochrany osob a strojii je znama cela fada od jednoduchych
mechanickych zabran pfes bezpefnostni relé a elektrické nouzové vypinace az po

elektronicka zafizeni s nejmodernéj$i mikroprocesorovou technikou.
V soucasnosti patfi k nejvyhledavan¢jSim elektrickd snimaci ochrannd zatizeni a
bezdotykova ochranna zatizeni, kterd ke své ¢innosti nejcastéji vyuzivaji optoelektronicky

princip. [8]
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3.2 Bezpecnostni laserovy skener S 3000

Bezpecnostni laserovy skener S 3000 slouzi k ochrané osob a vyrobniho strojniho
zafizeni a je urCen k monitorovani nebezpecného prostoru v uzavienych mistnostech.
S 3000 je konstruovan pouze do vnitiniho prostfedi. S 3000 spliluje standardy ruSeni pro
tfidu A. Bezpeénostni troveti odpovida kategorii 3 podle CSN EN 954 — 1. Bezpec&nostni
zafizeni smi byt pouzivano pouze na takovych strojich, kde lze nebezpecny pohyb
okamzit¢ zastavit anebo zabranit spusténi stroje. Skener S 3000 odpovidéd pozadavkim

laserové bezpecnostni tiidy 1. [9]

3.2.1 Princip skeneru S 3000

Principem funkce skeneru S 3000 je opticky senzor, ktery dvourozmérné
monitoruje své okoli pomoci infracervenych laserovych paprski. Slouzi ke sledovéni
rizikovych oblasti, nebezpecnych a chranénych prostori a jinych definovanych zon. S 3000
pracuje na principu méfeni Casu prichodu svétla. Skener vysila velmi kratké svételné
impulzy, které se odrdzeji od osob a objektll nachazejicich se v jeho pracovni oblasti.
Casové intervaly jsou sledovany elektrickymi stopkami. Kdyz svétlo dopadne na objekt
nebo narusitele, ktery se dostane do stfezeného prostoru, odrazi se, a je zaznamenano
bezpe¢nostnim laserovym skenerem. Z rozdilu ¢asu mezi bodem vysilani a dopadu paprsku
na skener stanovi pfistroj S 3000 svoji vzdéalenost k objektu, nebo pomoci thlovych
soufadnic vypoc€itava polohu a vzdalenost objektu. [9]

;
i

S S

el— 11 |

Obr. 1 Méreni casu priichodu svétla skenerem. [9]
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Skener S 3000 pracuje na principu méteni casu pruchodu svétla (1). Skener vysila
velmi kratké svételné impulzy (S). Casové intervaly jsou sledovany elektrickymi stopkami.
Kdyz svétlo dopadne na objekt, odrazi se a je zaznamenano laserovym skenerem (E).
Z rozdilu ¢asu mezi bodem vyslani a dopadu paprsku na skener (t) stanovy skener svoji
vzdalenost k objektu. Ve skeneru je navic integrovano rovnomérné se otacejici zrcadlo (2),
které odrazi svételné impulzy tak, aby pokryvaly plochu vyfezu kruhu o 190°. Skener urci
uhel zrcadla, a tim definuje v jakém sméru se objekt nebo narusitel nachazi. Ze stanovené
vzdalenosti a sméru vzhledem k objektu a narusitele, urci skener pfesnou pozici objektu

nebo narusitele. [9]

i, o
. .
- o
-----

Obr. 2 Svetelné impulzy. [9]

Skener pracuje s pfesnymi svételnymi impulzy vysilanymi do danych pfedem
nadefinovanych smérti. Vysilany paprsek méa primér 15mm a pfijimany 44mm. Princip
jeho funkce umoziuje rozliSeni 30 mm a 150 mm.

Vyhodou principu aktivnich impulzl je, ze skener nepotiebuje externi piijimace

ani reflektory. Toto ma nasledujici vyhody:
- nenaro¢na instalace,
- monitorovanou zonu je mozné jednoduse ptizplisobit k nebezpecnému prostoru,

- ve srovndni s dotykovymi senzory trpi bezdotykové snimani mnohem mensim

stupném opotiebeni.

Dtlezitou soucasti laserového skeneru je integrovana mikroelektronika s vykonnym
procesorem, zajistujici vSechny fidici a vyhodnocovaci funkce i pfipadnou komunikaci
s pfipojenym pocitaem. Standardnim vybavenim skeneru je konfiguracni program

umozinujici uZzivateli snadnou parametrizaci pro optimalni pfizptisobeni skeneru ke
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konkrétni aplikaci vCetné zadani velikosti a tvaru bezpecnostnich a vystraznych zon piimo
na obrazovce pripojené¢ho pocitace a jejich prepinani podle podminek procesu i za chodu

technologického zatizeni. [9]

3.2.2 Vlastnosti skeneru S 3000

Mezi zékladni vlastnosti skeneru S 3000 patii thel snimani skeneru, ktery je 190°.
Snimaci hlava ma tfi varianty dosahu bezpec¢nostnich zoén 4, 5,5 a 7 metri a dosah

vystrazného pole je standardné 20 metrli, maximalné 49 metra.

Skener mé k dispozici Ctyii verze I/O modulli, pomoci kterych nastavime nékolik
ruznych sestav bezpecnostnich zon. U modulu typu Standard nastavime jen jednu
bezpec¢nostni zonu, u typu Advance Ctyfi a u Professional az osm bezpecnostnich zon.

Posledni modul typu Remote pracuje jako nadiazeny k ostatnim moduliim.

Skener ma pamétovy konektor, ve kterém je ulozen konfiguracni program Sick
Configuration Diagnostic Software (dale jen CDS). Konfiguraci provadime

prostiednictvim PC. [9]

Bezpecnostni laserovy skener S 3000 je schopen plnit svou funkci pouze tehdy,

pokud jsou splnény nasledujici pozadavky.

Ovladani technologického zatfizeni je moZno ovliviiovat elektricky. Rizikovému
stavu stroje a systémi lze kdykoliv zamezit prostfednictvim bezpecnostnich vystupti
skeneru zapojenych do ovladaci jednotky. Skener musi byt konfigurovén tak a v takovém
uspotadani, aby byl schopen rozeznat objekty a naruSitele, ktefi se vyskytnout
v monitorovaném prostoru. Sledovana oblast musi byt bez koufe, pary, mlhy nebo jinak
znecisténého vzduchu. Tyto vlivy mizou negativné ovlivnit funkci skeneru. V misté, kde je
skener umistén, musi byt zamezeno piitomnosti siln€ reflexnich pfedméti. Pripadné reflexe

by mohly ovlivnit vysledek vyhodnoceni stavu naruSeni. [9]

3.2.3 Rozdéleni pracovnich zén

V oblasti aplikaci zafizeni v praxi mizeme rozdé¢lit pracovni zony dle standardizace

pouzitych norem na pracovni zony.
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Bezpecnostni zona €. 1

Bezpecnostni zonu €. 1 definujeme jako nebezpecny prostor u technologického
zafizeni. Pokud bezpecnostni laserovy skener zachyti v prostoru bezpecnostni zony objekt
nebo narusitele, uvede bezpecnostni vystupy do stavu vypnuto a tim se technologické

zafizeni zastavi. Velikost bezpecnostni zony miize byt 4, 5,5 a 7 metrt.
Vystrazna zéna ¢. 2

Vystraznou zonu ¢. 2 definujeme jako zoénu, ve které je bezpecnostni laserovy
skener S3000 schopen rozeznat objekt nebo naruSitele jeSt¢ pfed vniknutim do

bezpecnostni zony €. 1 a vyslat vystrazny signal. Dosah varovné zény je 20 az 49 metri.

Obr. 3 Bezpecnostni a vystrazné pole. [9]

Bezpecnostni a vystrazna zéna tvoii dvojici tzv. sestavu poli. Pomoci CDS muzeme
tyto sestavy konfigurovat a ptfenaset na S 3000. Pokud se kontrolovana oblast zméni, lze

S 3000 bez velkych naroki na montdz pomoci softwaru piekonfigurovat. [9]

Moduly I/O miZeme definovat az na osm zo6n a ulozit je do paméti bezpecnostniho
laserového skeneru. Tim je u skenert S 3000 Advanced a S 3000 Professional umoznéno
pfepinani mezi rdznymi sestavami zon. U obou uvedenych skenerti Ize dosdhnout pfti

aplikacich s rozliSenim 70mm nebo 150mm maximalni bezpecnostni zony.

Skener S 3000 mé k dispozici ¢tyii moduly I/O s jejichz pomoci je skener S 3000
schopen pokryt rozdilné oblasti zabezpeceni technologickych zafizeni a zabezpecit

chranéné prostory. [9]
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Standard Advanced Professional Remote

Obr. 4 I/O moduly. [9]

3.2.4 Komponenty skeneru
Bezpecnostni laserovy skener S 3000 je tvoten:
- snimaci hlavou s optoelekronickym systémem na zaznamendvani dat,

- modul I/O ur€ujici rozsah funkci S 3000,

- systémovy konektor s konfiguracni paméti. [9]

/_
/

Obr. 5 Komponenty skeneru.

3.2.5 Elektricka instalace

Provozni napéti skeneru S 3000 je DC 24V + 15%.
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3.2.6 Konfigurace bezpe¢nostniho a vystrazného pole

Pomoci CDS mame moznost konfigurovat sestavu poli, skladajici se zjednoho
bezpecnostniho a jednoho vystrazného pole. Timto miizeme zkonfigurovat tvar a velikost
obou téchto poli. Dle prostoru miizeme stanovit jakykoliv tvar monitorovaného pole.
Monitorovana oblast je skenerem snimana radikaln¢. Skener neni schopen divat se za roh.

Prostor, ktery se nachdzi za objekty ve snimaném prostoru, neni mozné snimat. [9]

Bezpecnostni zéna miize zachytit az 190° a miize mit polomér az 4m, 5,5m nebo 7m
a vystrazna zoéna zachycuje oblast do 190° a mize mit radius 20m az 49m. Detekce je

zavisla na odrazivosti. Skener rozeznava objekty s 20% odrazivosti ve vzdalenosti 20m.

Obr. 6 Bezpecnostni (1) a vystrazna zona (2). [9]

3.2.7 Vytvoreni bezpe¢nostniho pole laserovym skenerem

Bezpecnostni pole vytvaiime pomoci CDS. Bezpecnostni laserovy skener zde bude
snimat viditelné obrysy mistnosti nebo daného prostoru. Ze ziskanych dat stanovi CDS
obrys bezpec¢nostniho pole. Od navrzenych hodnot bezpec¢nostniho pole jsou automaticky
odecteny hodnoty tolerance méfeni S 3000. Bezpecnostni pole je tedy vZzdy o néco mensi
nez zachycena plocha. Na mistech, kde jsou obrysy mistnosti mensi nez jmenovity dosah
pfistroje, odpovida velikost bezpecnostniho pole konturdm mistnosti — minus tolerance

meéteni. [9]
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3.2.8 Konfigurace S 3000

Pomoci CDS je mozno konfigurovat S 3000 pro pozadovanou aplikaci. Maximalni
dosah bezpecnostniho pole je zavisly na zvoleném rozliSeni a na ném je zavisla zakladni

doba odezvy celé aplikace. Mozné rozliSeni pro statické aplikace (viz tabulka nize).

60ms 120ms

Aplikace zédkladni doba odezvy zédkladni doba odezvy
30mm (detekce rukou) 1,90m 2,80m
40mm (detekce rukou) 2,60m 3,80m
50mm (detekce nohou) 3,30m 4,80m
70mm (detekce nohou) 4,70m 5,50m
150mm(detekce postavy) 5,50m 5,50m

Tab. 1 Maximalni dosah bezpecnostni zony. [9]

Pti konfigurovani skeneru je dalezité zvolit velikost pfedmétu v rozmezi od 30mm
do 150mm a pocet detekovani objektu, a na zakladé téchto parametri se v CDS vypocita
monitorovand zona a doba odezvy. Doba odezvy a zvolené rozliSeni pak definuji

maximalni dosah bezpe€nostni zony skeneru.

Doba odezvy 60ms

Uhlové rozligeni 0,5°

2000 ot/min

Doba odezvy 120ms

Uhlové rozligeni 0,25°

1000 ot/min

Tab. 2 Parametry skeneru. [9]
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3.2.9 Bezpecfna vzdalenost — rozliseni

Pro spravnou funkci a rozliSeni pti detekci objektu je vhodné zvolend vyska skeneru
velmi dilezita.

1) umisténi skeneru pod 70mm je nevyhovujici,

2) standardni vyska je 300mm na stied skeneru, rozliSeni d = 70mm (primér lytka).

Obr. 7 Rozliseni a umisteni skeneru. [9]

3.2.10 Bezpecnostni vystupy OSSD
Bezpecnostni vystupy OSSD skeneru S 3000 se vypinaji:

- kdyz se v bezpecnostnim poli nachazi néjaky objekt nebo osoba,
- nebo se obrys mistnosti zméni vzhledem k referencnimu obrysu jako napf. otevieni

dveti nebo zménou pozice S 3000. [9]

3.2.11 Interni nebo externi bezpecnostni vystupy OSSD

V piipadé¢ systému se dvéma bezpecnostnimi laserovymi skenery S 3000, které jsou
napojeny na programovatelny nebo sbérnicovy modul (série UE 100 nebo UE 1000), lze
vystup reagujici na naruseni bezpecnostni zény nebo vice bezpecnostnich zon libovolné

definovat. [9]

3.2.11.1 Interni bezpecnostni vystupy

Interni bezpecCnostni vystupy zajisStuji, aby ochranna pole byla aktivovana

prosttednictvim vlastnich bezpe¢nostnich vystupti ptistroje S 3000. [9]



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 25

3.2.11.2 Externi bezpecnostni vystupy

S 3000 ptenasi status soustavy poli (bezpecnostni/varovné pole) ptes rozhrani EFI.
Takto jsou spindny bezpecnostni vystupy jiného pfiistroje, pfipojeného prostiednictvim
rozhrani EFI. EFI je interni SICK bezpecnostni sbérnice, na které probiha komunikace

skenert. [9]

3.2.12 Kontrolky na display

Na display skeneru jsou znacky, které znamenayji:

blikajici “res* — pozadovan reset,
- svitici Cervena — naruSeni bezpecnostniho pole,
G"“

- | svitici “!* — naruSeni vystrazného pole,

- Tvitici zelena — bezpec€nostni i vystrazné pole je volné.

Obrazek 9 Skener S 3000.]9]
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3.3 Obvodova a plastova ochrana

Laserovy méfici skener LMS od firmy SICK s.r.o. je vhodny vSude tam, kde je
potieba zabezpecit rozsahlé plochy proti vstupu nezaddoucich osob. Proto skener fadime do

skupiny technickych prvkl na obvodovou a plastovou ochranu objektu.

Skener LMS muzeme pozivat i pro ochranu slozit¢ koncipovanych ploch diky
flexibilnim moznostem nastaveni monitorovanych ploch. Riizné typy skenert umoziuji
pouziti na venkovni nebo na vnitini ochranu objektu. Cely systém je schopen nejen
monitorovat naruSeni nastavenych stfezenych zon, ale dokaze také urcit piesnou pozici
naruseni ve stfezené zong€. Systém LMS muze obsahovat nejen laserovy skener, ale také
volitelnou externi vyhodnocovaci jednotku LMI. Jednotka LMI 200 komunikuje se skenery
LMS ptes sériové rozhrani a zpracovava jejich datové vystupy (viz prakticka ¢ast). Pomoci
LMS skenerti jsou hlidany vSechny stfezené zoény, u kterych je nezadouci, aby do nich
narusitel vniknul nebo se v nich pohyboval. Skener je zatfizeni, které piedd zabezpecovaci
ustfedné signal v pfipad€, ze vyhodnoti stav, ktery je povazovan za narusSeni. Skener

nezabrani naruseni objektu, pouze upozorni na skute¢nost, Ze k naruSeni doslo.

Zpusobem jakym na tento stav upozorni je n€kolik. Bud’ je to akustickou nebo
optickou signalizaci ¢i pfedanim zpravy o naruseni objektu fyzické ostraze po Ethernetové
siti nebo telefonni siti na pult centralni ochrany, ktery je sjedndn u soukromé bezpecnostni
sluzby. Skener lze také propojit s kamerou a tim pii naruSeni stieZené zOny muizeme

sledovat pribéh vniknuti pachatele do objektu.

LMS skenery jsou vzhledem ke svym dobrym vlastnostem, které jsou vyse popsany,
vhodné na zabezpeceni velkych ploch, stfech a fasad riznych objektii, VIP budov a vézeni.

Aplikacni ptiklady jsou uvedeny v praktické ¢asti.

3.4 LMS skener

Bezpecnostni laserovy skener pracuje na optoelektronickém principu, ktery vyuziva
odraz vyzafovaného laserového svétla k zjistovani proniknuti osoby nebo objektu do
sttezené zony. Optoelektronicky systém neméfi piimo pohyb nebo rotaci, ale zménu

svételnosti optického vldkna, které je pohybem deformovéno. [10]
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3.4.1 Hlavni vyhody systému
Hlavni vyhody LMS skeneru jsou:
- dlouhy dosah detekce do 80 metrti a maximalni skenovaci tthel 180°,
- volné nastaveni tvaru monitorovanych ploch,
- nezavislost monitoringu plochy v redlném case na vnéjSim osvétleni,
- neovlivnitelné méteni v ptipadé pouziti vice skenerd na stejnou plochu,
- pfristup k parametrim skeneru pouze autorizovanym osobam,
- moznost vymezeni vlivu ndhodnych odleskl na méfent,
- moznost vyhfivani skeneru a jeho ptedniho skla LMS,

- malé rozméry skeneru, je vhodny na riizné umisténi. [10]

3.4.2 Princip funkce

Laserovy skener je bezdotykovy méfici systém. Dvourozmérné skenuje své okoli a
hlasi pfitomnost objektu, osoby v hlidaném prostoru tzv. zoné. Tvar hlidaného pole je

podle pozadavki geometricky definovan. [10]

3.4.3 Zpisob méreni laserového skeneru

Funkéni princip systému LMS spociva v métfeni doby letu impulzniho svételného
svazku. Neviditelny impulzni laserovy svazek je vysilan vysokou rychlosti. Dopadne-li na
objekt Ci osobu, odrazi se zpct a je pfijat pfijimacem laserového skeneru. Doba mezi
vysilanim a pfijimanim téchto impulzi je ptimo imérna vzdalenosti objektu od skeneru.

Ptesnou plochu objektu lze zjistit se sekvence piijatych impulzi. [10]

Prostfednictvim vnitfniho otocného zrcadla je modulovany laserovy paprsek

vychylovan a prostor je sniman v jednotlivych plochéch.

Z pozadi pfijatych impulsti jsou stanoveny kontury objektu. Méfena data jsou

v realném case k dispozici na rozhrani pro dalsi vyhodnoceni.

Pii venkovnim pouziti je ve skeneru aktivni automaticka korekce mlhy. Vliv
destovych kapek a snéhovych vlocek je potlaten vyhodnocenim na principu obrazovych

prvka. [10]



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 28

. Prijimaé

LMS

skener
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B Vysilaci paprsek
Pfijimaci paprsek

Obr. 10 Skener LMS pro plosné zabezpeceni. [10]

Tabulka znazoriuje 1x rotaci zrcatka a thlové rozliseni laserového paprsku.

RozliSeni 0,25° 0,5° 1°

Doba cyklu 52,2 ms 26,6 ms 13,3 ms

Tab. 3 Doba odezvy a rozliseni uhlu. [10]

Dale je dulezita vzdalenost svételného impulzu, primér svételného impulzu a
dosah. V radidlnim zorném poli je vzdy po 0,25°, 0,5°, 1° (dle volné nastavitelné varianty)

vysilan svételny impulz (spot).

1° 0,5° 0,25°

NIRRTV VTR T

dosah [m]

Obr. 11 Vzdalenosti spotii pri riizném rozliseni. [10]
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Obr. 12 Zorné pole skeneru, rozdelené na ti zony. [10]

V zorném poli skeneru Ize rozd¢€lit monitorované zony. Lze je nastavit softwarove
pomoci uhli a vzdélenosti kazdé zony. Kazdy zona ma pfifazeny jeden spinaci vystup.
Vniknuti osoby nebo jiného objektu do hlidaného prostoru je vyhodnoceno pies piislusny
spinaci vystup.

~n

st ek e St

bBd:66

Emplingm [~ St

Obr. 13 Zachyceni osoby v zorném poli skeneru. [10]

Pozici detekovaného objektu ve stiezené zon€ lze urcit nadefinovdnim softwaru
pomoci polarnich soutfadnic (hodnota vzdalenosti v zavislosti na thlu) nebo pomoci bodil

v rovinné kartézské soustaveé souradnic.

3.4.4 Remisni chovani ruznych objekti

Dosah laserového skeneru je zavisly na odrazivosti povrchu detekovaného objektu.
Cim vétsi je odrazivost, tim vétsi je 1 méfici dosah. Piehled remisnich hodnot znamych

materidlti (KODAK- Standard). (viz tabulka nize)



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010

30

Material Remise
Fotokarton ¢erny, matny 10%
Karton Sedy 20%
Dievo, Spinavé 40%
PVC Sedivé 50%
Papir bily, matny 80%
Hlinik ¢erny, eloxovany 110 -150%
Ocel nerezova leskla 120 - 150%
Ocel vysoce leskla 140 — 150%
Reflektor 2000%

Tab. 4 Citlivost materialu na reflektivitu. [10]
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Obr. 14 Pozadovand remise pro dosah pri dobré viditelnosti

LMS. [10]

Legenda:

a - novy pristroj s ¢istym ¢elnim sklem

b - novy pftistroj s ¢istym celnim sklem

¢ - novy pfistroj se zne€isténym sklem (varovny signal aktivni)
d - novy pfistroj se zne€isténym sklem (varovny signal aktivni)
osa X - dosah [m]

osa Y - remise [%]
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Vysoka citlivost zlepsSuje identifikacni schopnosti pro tmavé objekty, skener je vSak
citlivéjsi na vnéjsi svétlo. Nizsi citlivost snizuje identifikaéni schopnosti pro tmavé

objekty, zlepsuje vsak citlivost oproti vnéjsimu svétlu. [10]

3.4.5 Odolnost vii¢i rozmarim pocasi

Dést’ a snih nezpiisobuji efekt falesnych poplachti diky moznostem filtrace. Piesto je
v tomto opticky necistém prostfedi maximalni dosah detekce. Snizuje se schopnost skeneru
a jeho kontura (nadefinovana stfezici zona) je tzv. chlupatd. Laserovy paprsek vysilany ze

skeneru je schopen se odrazit ze vzduchu i od snéhové vlocky. [10]

3.4.6 Vytapéni LMS skeneru

Pro pouziti LMS pfi teplotich pod 0°C jsou skenery vybaveny termostaticky
regulovanym vytapénim, urcité typy LMS skenerti maji navic i vytapéni Celniho skla. Pied
uvedenim LMS do provozu (napt. pfed zahdjenim prace) je nutno zahtat vnitini prostor
skeneru na min. 0°C, a odstranit pfipadnou namrazu na ¢elnim skle. Doba nahrati skeneru

pii vnéjsi teploté -30°C je ca. 120 min. [10]

3.4.7 Dvourozmérné snimani

Laserovy skener LMS je bezdotykovy pracujici méfici systém, ktery snima své
okoli ve dvou rozmérech jako laserovy radar. Skener jako systém snimani ke své praci
nepotiebuje reflektory nebo pozicni znacky. Snima plochu, ktera se vzdy charakterizuje
jako dvourozmérny 2D prostor. Piesnéji feceno, skener vydava na vystupu konturu toho, co

vidi v polarnich soutadnicich (tedy hodnota vzdalenosti v zavislosti na thlu). [10]

3.4.8 Vlastnosti LMS skeneru

Vlastnosti skeneru LMS jsou:
e bezdotykové optické méteni 1 na velké vzdalenosti,
e kratka snimaci doba, v disledku toho moznost vyssi rychlosti méteného objektu,
e zvlastni remisni vlastnosti métené¢ho objektu nejsou podminkou,

e nejsou potiebné reflektory ani znaceni méteného objektu,
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e pozadi nebo podklad neovliviiuji métenti,

e mozné jsou libovolné pozice métenych objekti,

e m¢éiena data jsou k dispozici v redlném Case a je mozno je pouzit pro dalsi vypocty
nebo fidici tlohy,

e aktivni systém, neni nutné dalsi nasviceni méienych dilu,

¢ snadna montéz a uvedeni do provozu,

e varianty urcené pro plny venkovni provoz. [10]

3.4.9 Rozsireni funkci LMS skeneru

Pro roz$ifeni funkce systému pouzivame externi jednotku LMI a to pfedevS§im tam,
kde je pozadavek na rozsifeni poctu stfezenych zén a jim piisluSejicich alarm vystupd.
Dale tato jednotka umoziiuje kombinovat spinani alarm vystupi monitorovanych zén podle

n¢kolika logickych funkci. [10]

3.4.10 Jednotka LMI

Jednotka LMI komunikuje se skenery LMS pies sériové rozhrani a zpracovava
jejich datové vystupy. Data z LMS jsou neustdle porovnavdna s monitorovanymi oblastmi,
jejichz tvar je v LMI ulozen. Na zékladé¢ konfigurace LMS skenerd a ptipadnych
naprogramovanych logickych funkci pak LMI spina pfislusné alarm vystupy. Tyto vystupy
lze pouzivat, stejné¢ jako vystupy na LMS skenerech pro spindni alarmi ¢i jinych

bezpec¢nostnich prvkit CCTV nebo ACCESS. [10]

Vstupy & Vystupy

LMS 1 a \ - I —
—"--_. i ﬁ

LMS 2 a / LMI200 \ E

Visualizace / Konfigurace

Obr. 15 Jednotka LMI 200. [10]
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3.4.11 Moznosti externiho zpracovani dat
Moznosti externiho zpracovani dat u skeneru jsou:
- vyhodnoceni ¢asti oblasti 100°, resp. 180° zorného pole,
- zprostiedkovani pfenesené mefené hodnoty (zvySovani presnosti a vyhlazeni),
- priblizeni kiivek a ptfimek interpolaci méfenych hodnot,
- stanoveni pozice.

Externi vyhodnoceni (software) probiha napi. na PC. Vyhodnocovéany jsou vzdy
hodnoty vzdalenosti pro jednotlivy impulz (spot). To znamena, ze v zavislosti na thlovém
rozliSeni skeneru je kazdych 0,25°, 0,5°, respektive 1° zjiStovéna radialni hodnota

vzdalenosti. [10]

Uhlové rozliseni 0,25° 0.25° 0,5° 1°
Max. tihel snimani 100° 180° 180° 180°
Max. mérena hodnota 401 721 361 181

Tab. 5 Pocet paprskii, rozlisovaci schopnost. [10]

ProtoZze vystup jednotlivych hodnot je postupny (poc¢inaje hodnotou 1), je jim

mozno dle jejich pozice v datovém fetézci piifadit ptislusné tthlové nastaveni. Je nutno

zohlednit smér otaceni. Z vyroby jsou skenery nastaveny na modus méfené hodnoty a

pozadavky a rychlost pfenosu 9 600 Baud za 1sekundu. Skener se doporucuje provozovat v

rezimu 9600 Baud pii Power on (nastaveno od vyrobce). Na jinou cetnost Baud se ptejde

teprve po Uplném nabéhnuti systému. Uhlové rozliSeni je nastavovano prostfednictvim

softwarového telegramu. [10]
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Obr. 16 Smeér otaceni skeneru a laserovy véjir o uhlech 100° a 180°. [10]

3.4.12 Vyhodnoceni na principu obrazovych prvki

Vyhodnoceni na principu obrazovych prvki (pixeld) slouzi k vymaskovani
destovych kapek a sné¢hovych vlocek, respektive ¢astecek, ¢imz je systém méné citlivy na
vlivy pocasi. Pfitom jsou po sob¢ nasledujici hlaseni (hodnoty méteni) jednotlivych spoti
ze sniméani uklddany do paméti, a pro kazdy spot je spusSténo oddélené pocitadlo.
Nékolikanasobnou kontrolou hlasenych spoti (ndsobné snimani, podle nastaveni) je tak
mozno vyfiltrovat chybnd méfeni. Pfi externim zpracovani dat by mél byt tento zplsob

vyhodnoceni obsazen v odpovidajicim vyhodnocovacim softwaru. [10]

3.4.13 Objekt - blanking

Slouzi k vymaskovani objektl, které nemaji byt detekovany, napt. ocelova lana,
kterd se nachazeji uvnitf monitorované zoény. Kontura skenu nesmi zasdhnout do
stiezené¢ho pole. Pokud zasahne do stfezené zony tzn. objekt vstoupi do stiezené zony, pak
musi byt Sitka kontury (tedy objektu) stejnd nebo vyssi nez zadané minimum a pak je
zahlaSen poplach. Blankingovy faktor uruje minimalni velikost objektu, ktera povede

k hl&seni na spinacich vystupech. [10]

3.4.14 DalSi dalezité funkce na LMS skeneru

Dalsi dulezité¢ funkce na LMS skeneru, které jsou potiebné k jeho spravnému

fungovani a detekovani naruseni ve stieZené zong¢.
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Antimasking skeneru

Pfi nastavovani stfezenych zon ve skeneru existuji funkce, které umoziuji hlasit

odclonéni paprsku stejné jako situaci naruseni pole, tedy jako poplach. [10]
Vymaskovani objektii

Stiezenou zo6nu lze vramci plochy objektu vytvarovat tak, aby objekty
nezasahovaly do stfezené zony. Jednd se napiiklad pii monitorovani velké zahrady, kde
jsou stromy, kete, které se softwarove nastavi tak, aby pro skener nebyly narusitelem a pfti
detekci nebyl spindn kontakt poplachu. Také mize hrozit jiny pfipad, kdy je skener
zastinén Cernym piedmétem, Cernou folii, pak skener oslepne. V tu chvili ale skener
vyhodnoti, Ze mu chodi nesmyslna data, coz znamena narusSeni, a ihned spina kontakt. Tim
je zajisténo vyslani informace ptes usttednu I&HAS na pult centralni ochrany. Fyzicka

ostraha nasledné musi skener a stfezenou zonu fyzicky ovéfit. [10]
Nastaveni kontur

Kontura skenu prochazi objektem, ktery se tvarové podoba kontute (konturové pole

= stfezena zona). Jakmile se aktudlni kontura narusi, dojde k alarmu. [10]
Objekt blanking

Jedna se o opak piedchoziho ptipadu, kdy kontura skenu nesmi zasdhnout do pole.
Pokud do pole zasahne (tzv. objekt vstoupi do pole) musi byt Sitka kontury (tedy objektu)

stejna nebo vyssi nez zadané minimum, a nasledné je zahlaSen poplach. [10]
Funkce skeneru v noci pri stfeZeni objektu

Funkce skeneru v noci pii stiezeni objektu je stejnd jako ve dne. Laserova dioda je

v infraCerveném spektru, tudiz se neinterferuje svétlem ve spektru, které vidi lidské oko.

3.4.15 Montaz LMS skeneru

Pro jednoduchou montdz jsou k dispozici upeviiovaci sady. Jejich konstrukce
umoziuje sefizeni piistroje kolem obou znazornénych os. Skenery 1ze upevnit v libovolné
pozici. Doporucuje se vyhnout piimému dopadu slunecnich paprskii na Celni sklo tak, aby
nedochazelo k oslnéni skeneru. Venkovni LMS skenery se upeviluyji tak, aby pfipojovaci
konektor na zadni stran¢ pfistroje byl vpravo dole, tak aby bylo zamezeno vliviim

znecisténi Celniho skla. [10]
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3.4.16 Venkovni montaz

Pti ptfimém dopadu slunecnich paprskt na kryt skeneru je nutnd instalace ochranné
kovové desky. Pro ochranu pted prachem nebo kondenzaci se doporucuje ochranny tubus.
Ve velmi prasném prostfedni je mozno dodateéné pracovat s procistovacim vzduchem.
Uzavér konektorové zdirky (motorové klapky) musi byt nasroubovan tak, aby byla

zajiSténa Uplna tésnost. [10]

3.4.17 Vyhfrivaci deska pro skener

Pokud ma skener s krytem IP 65 pracovat v teplotach pod O°C, musi byt pouzita
vyhtivaci deska. Deska je instalovdna mezi zadni sténu skeneru a standardni upeviovaci
sadu. Teplota vyhtivaci desky je regulovana termostatem. Zdrojové napéti je 230 V a doba

zahtivani naptiklad pfi — 12°C je maximalné 20minut. [10]

3.4.18 Datové rozhrani

Datové rozhrani skeneru slouzi k parametrovani pomoci PC, respektive pienosu dat
pii externim softwarovém vyhodnoceni (napt. pomoci LMI-Interface SICK). Typ rozhrani
je volitelny RS 232 nebo RS 422 prostfednictvim propojky v pfipojovacim konektoru. Pro
veSkeré parametry je k dispozici upraveny servisni kabel. Pfi provozu s externim
vyhodnocenim dat v redlném cCase je zapotiebi odstinéného kabelu s zilami twisted Pair.

[10]

RS 232 /422

RS 232 /422

Sensor
LMS 23 Sensor
LMI400 LMS2xx

Obr. 17 Propojeni LMS s PC. [10]
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3.4.19 Propojeni s kamerou

LMS skener ma ethernetovy vystup, pomoci soufadnic ukize kamefe misto
naruseni. Profil kiivky, ktery skener saim detekuje a softwaru, ktery bézi na PC, dokaze ve
spojeni predat informaci do kamery. Vystup nebo kontakt ve skeneru dava povel kamefte,

aby zacala nahravat misto naruSeni stfezené zony.

3.4.20 Napajeni skeneru

Elektronika skeneru je napdjena pfimo z regulovaného sitového zdroje DC-24 V.
Vytapéni LMS skeneru je fizeno interné pomoci termostatu. Pro vytdpéni skeneru je
postacujici neregulovany sitovy napdje¢ DC-24 V (pozadavek na proud pii aktivnim
vytapéni je cca. 5 A). Vytapéni / motorova klapka jsou ptipojeny ptes ptipojovaci konektor
LMS prosttednictvim samostatnych piipojovacich svorek. Prostfednictvim oddéleného
napéjeni je mozné i pii del§im vypnuti skeneru udrzovat v chodu vytapéni, a tim i provozni

teplotu skeneru pro jeho piisti zapnuti, predchazi zamrznuti vnitinich ¢asti skeneru. [10]

3.4.20.1 ZaloZni zdroj

Externi zalozni zdroj musi mit 12 V baterii s nepferuSitelnym napéjenim.

3.4.21 Motorova klapka

Motorova klapka muZe skener mechanicky uzaviit nebo snizit Ghel, pod kterym
vyzafuje paprsky nebo skener Upln€é uzavie. Volitelnd motorova klapka v ochranném
protiprasném tubusu je pfipojena piimo do pfipraveného konektoru, na LMS je to zditka na
zadni stran¢ pfistroje. K provozu motorové klapky je nezbytné ptipojeni zdrojového napéti
pro vytapéni LMS. Konfigurace se provadi pomoci uzivatelského software LMS/ LMI, ptes
samostatny datovy telegram k LMS, nebo prostfednictvim ovladdaciho napéti DC-24V na
Pin 5 pfipojovaciho konektoru. Pokud motorova klapka neni pouZivéana, je tfeba zditku

zakryt vickem, aby byla zajisténa tésnost. [10]
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Obr. 18 LMS sbérnice. [10]

3.4.21.1 Spinaci chovdni vystupii

LMS skenery jsou koncipovany tak, aby byly spinaci vystupy pii volném
kontrolnim poli sepnuty (typ. 24 V DC). Pii naruSeni pole sepne pfislusny vystup na
hladinu 0 V.

Na LMS s relé vystupy s volnym potencidlem jsou kontakty na OUT A 1 OUT B
prednastaveny jako spinace. Pfi volném kontrolnim poli je pfislusny kontakt uzavien, je-li
pole naruseno, otevie se. Tim je automaticky kontrolovan ptipojovaci kabel z hlediska
pteruSeni. Vystup OUT C/ Weak je koncipovén tak, aby na jedné strané¢ pracoval jako
standardni vystup pole, v ptipad¢ chyby ndm jako nadfazeny podédval chybova hlaseni. [10]

LMS skener ma kromé spinacich vystupt také spinaci vstupy. Tzn., pokud bude
pfiveden na vstup spinaci signdl, 1ze mit ve skeneru nastaveno, Ze aktivace spinacich

vstupl se rovna vypnuti monitoringu pole.

3.4.22 Elektrické pripojeni

Skenery potiebuji provozni napéti DC 24 V £+ 15% pii vykonu 20 W plus zatéz na
ttech moZznych vystupech OUT A (max. 250 mA), OUT B (max. 250 mA) a OUT C (max.
100mA).

Vstup pro Restart je mozno zapojit bud’ jako op€tovny rozbeh, nebo jako prepinani
poli. Napéti je k pfistroji pfivadéno pies odnimatelny pfipojovaci kryt vysokého druhu

kryti, ptes dalsi je pfipojeno rozhrani (RS-232 nebo RS-422). [10]
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Obr. 19 Pripojeni konektoru na skeneru.

1) Skener.

2) Uhlovy konektor s kabelem rozhrani pro vyhodnocovaci jednotku, kabel rozhrani

pro ptechodné ptipojeni PC pro konfiguraci a servis ptistroje.

3) Pripojovaci kabel pro zasobovaci a spinaci kabely ke stroji ke skfilovému

rozvadéci.
4) PC pro servis a konfiguraci.

5) CD s uzZivatelskym software LMS. [10]

3.4.22.1 Pripojovact konektor

Konektory rozhrani jsou uloZeny v rohovych konektorech. Teprve po kompletni

montdzi rohovych konektort na skeneru odpovida ptistroj provedeni IP 65.

konektor rozhrani )
=, zasobovaci konektol

B akabelove
-\ plipojent,
moZnost nahofe

F ol i vZadu

Obr. 20 Skener s odebiratelnym
pripojovacim krytem. [10]
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3.4.22.2 Funkce svételnych kontrolek

Cervena
Zluta

Zelena

Obr. 21 Kontrolky LMS. [10]

LED LED LED
Stav systému - .
Zelena Zluta | Cervena

Start 0 1 1
OK, vSechna 1 0 0
Pole naru$eno 0 0 1
Download 1 1 0
Pozadavek na restart 0 1 1
Varovani: znecisténi 1

Chyba 0 1 1
Zasadni chyba 0 1 1

Tab. 6 Stavy skeneru LMS. [10]
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3.4.23 Typické oblasti pouziti
Typické oblasti pouziti skeneru LMS jsou:

- horizontalni monitoring vstupi do stieZenych prostori v objektu jako jsou

pramyslové podniky nebo jaderné elektrarny,
- stfezeni ploch a budov ve véznicich,
- monitoring plochych stiech,
- vertikalni stfezeni fasad,

- monitoring nebezpecnych prostorti. [10]

Obr. 22 Strezena zona. [10]
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3.4.24 NaruSeni zony monitorované skenerem

Plochu, kterou LMS skener monitoruje lze nastavit jako zonu, jejiz naruseni je
indikovano deaktivaci spinaciho vystupu, nebo lze nastavit konturu, jejiz naruSeni rovnéz

deaktivuje ptislusny spinaci vystup.
1. NenaruSena zona

- zelend barva zony a zlutd barva vystupu 1 indikuji nenaruSeny stav a sepnuty

vystup.

Obr. 23 Nenarusend zona. [10]
2. NaruSena zona vstupem

- Vystup 1 se vypne, pokud naruSujici subjekt spliiuje zadana kritéria minimalni
doby naruseni a minimalni $itky subjektu nebo se narusend kontura ocitne mimo
konturovou zo6nu, jejiz velikost bude vétsi nez kritérium min. Sitky. Vystup 2 se

vypne.

a3 a as 1 1

.
e

Obr. 24 Narusena zona. [10]
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3.4.25 Typy LMS skeneru
Typy skenert a jejich zakladni parametry do vnitinich a venkovnich prostiedi.
Pro vnitini pouZziti:

- skenovaci thel 180°, maximalni dosah 80 metrq,

- uhlové rozliSeni 0,25°...1°,

- datovy vystup RS 232, RS 422,

- 3 spinaci vystupy reléové nebo PNP,

- korekce citlivosti v opticky necistém prostiedi,
- kryti IP 67. [10]

ol
=

=]

Obr. 25 Skenery typu LMS 200, 291. [10]

-
L%
=

Pro venkovni pouZiti:
- skenovaci thel 100° nebo 180°, maximalni dosah 80 metrt,
- vnitini vytapéni -30°...50°C,
- venkovni ochranny tubus,
- moznost vymaskovani objektti malych rozméri,

- datovy vystup RSb232, RS 422.[10]

\ *
sick
e -

Obr. 26 Skenery typu LMS 211, 221. [10]
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4 APLIKACNI PRIKLADY SKENERU S 3000 A LMS

4.1 Skener S3000

Bezdotykovy laserovy skener S 3000 slouZi k ochrané osob a objektl. Je urcen
ke sledovani nebezpecného prostoru v uzavienych mistnostech. Misto montaze musi byt
suché a chranéné proti zneciSténi a poskozeni pfistroje. Stfezici zona musi byt bez koufe,

pary a mlhy. Tyto vlivy negativné ovliviuji funkci skeneru.

4.1.1 Zabezpeceni prostoru

Pokud dojde k poruSeni bezpe¢nostniho pole, ptfepind skener S 3000 své
bezpecnostni vystupy do stavu vypnuto. Tim je dan pokyn k zastaveni stroje nebo
nebezpeéného pohybu. Pokud bezpecnostni pole zcela nebo castecné piesahuje stény
mistnosti, miZe S 3000 navic kontrolovat i1 obrysy bezpe¢nostni zony. Nize na obrazku je
uvedeno zabezpeceni prostoru, kde je jedna bezpecnostni a jedna vystrazna zona nebo dvé

bezpec¢nostni a dvé vystrazné zony. [9]

\YAVAVAVAVAVAVAVAY

\NAVAVAVAVAVAVAVAN

Obr. 27 Zabezpeceni prostoru skenerem S 3000 Standard. [9]

4.1.2 Zabezpeceni pristupu

Skener S 3000 lze k zabezpecCeni pfistupu umistit 1 vertikdlné. Tento zpisob

zabezpeceni je vhodny jen v ptipadé, kdy je pfistup k technologickému zatizeni ohrani¢en
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mechanickou zébranou. V této situaci skener detekuje vstup do daného prostoru. Nize na
obrazku je uvedeno zabezpeCeni pfistupu, kde je jedna bezpecnostni zoéna nebo dvé

bezpecénostni zony. [9]

NN NNNNNN

Obr. 28 Zabezpeceni pristupu skenerem S 3000 Advanced. [9]

Pomoci bezpecnostnich laserovych skeneri S 3000 Advanced a Professional
muzeme definovat rizné monitorovaci pfipady dle bezpecnostnich situaci. Takto mizeme
pfizplsobit bezpecnostni a varovné pole situaci na technologickém zafizeni a prostoru
kolem n¢j a zaroven kontrolovat rizné nebezpecné prostory. Zde zabezpecujeme pfistup a
ochranu potencialné nebezpeénych mist. Podle CSN EN 61496-3 mame povinnost vzdy
aktivovat funkci obrysu jako reference. Pokud radius bezpecnostniho pole piesahuje
4metry, je nutné zajistit, aby zména pozice bezpecnostniho laserového skeneru byla vzdy

rozeznana. [9]

4.1.3 Zabezpeceni vnitinich prostor

U vétSiho technologického zatfizeni Ize bezpecnostni laserovy skener S 3000 pouzit
k zabezpec€eni vnitinich prostor. Novy opétovny rozbéh stroje je pak mozny pouze tehdy,
kdy S 3000 nezaznamenal v bezpecnostnim poli zadny objekt. Vyuziti v prostorech, které
je mozné z venku velmi $patné sledovat nebo viibec ne. Pfi této aplikaci ptebird skener

S 3000 pouze sekundarni ochrannou funkci. Priméarni ochranné funkce, ktera ma za tkol
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zastavit nebezpeCny pohyb, je zajisStovana svételnym zavésem. Pristroj S 3000 zde

kontroluje opétovny rozbéh stroje. [9]

4.1.4 Vyhody S 3000

Velkymi pfednostmi prostorového laserového skeneru S 3000 jsou jeho kompaktni
provedeni, snadna instalace, a tim i1 nizké naklady na montaz a uvedeni do provozu. Oproti
naslapnym rohozim a mechanicky oddé€lujicim ochrannym systémim maé tento zplsob
zabezpeceni dalsi vyhodu v tom, Ze umoziluje ve vypnutém stavu stroje neomezeny piistup
pro montazni a udrzbatské prace a plné vyuziti dopravnich cest i odstavnych ploch kolem

technologického zatizeni. [8]

4.2 Skener LMS

LMS skener je prvek pattici do technické ochrany. Pfedstavuje detek¢ni systém
zabezpecujici predavani informaci ve chranéném prostoru. V praktické ¢ésti je uvedeno
nékolik aplikacnich ptikladl vyuziti laserového méficiho systému na zabezpeceni rtiznych

druhti stfezicich z6n a objektt.

4.2.1 Monitoring vstupi

V aplikacich kontroly vstupu jsou skenery obycejné instalovany pro horizontéalni
monitoring. Parametrizaci skeneru lze postihnout n&kolik alarm situaci. Casto je na zakladé
naruSeni hlidané plochy aktivovana kamera, kterda obdrzi ze skeneru pifesnou pozici
naruseni (napf. v tthlu 40°C se nachéazi naruSitel ve vzdalenosti 30 metrit od skeneru).
Zaroven mohou byt pfimo na skeneru aktivovany spinaci vystupy odpovidajici naruSeni
nastavenych zo6n monitoringu. Tato kombinace vyuziti datového vystupu soufadnic

naruseni z LMS skeneru je dtlezity a vyhodny parametr.
Vyhody:
- naprogramovani monitorované plochy jakychkoliv rozmért,
- pokryti rozséhlych ploch,
- moznost aktivace alarm vystupl zaroven s kamerovou kontrolou,

- instalace LMS skeneru piimo na budovy.
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4.2.2 Hlidani plochych stiech

Pouzivame-li skener pro hlidani ploché stiechy, umistime skener pfimo na budovu.
A to tak, aby byla zajisténa maximalni mezera 30 cm mezi stfechou a laserovym paprskem.
Timto je zamezeno pfipadnému podlezeni monitorované plochy. V téchto aplikacich ma
hlidana oblast hranice jemné& presahujici okraje stfechy a timto je ohlidana také situace, kdy
je k okraji stfechy pfistaven zebiik. Situace, kdy hlidanou plochu narusuji drobna zvitata
(napf. ptaci) je feSena filtraci né€kolikandsobného skenu a nastaveni nejmensSiho rozméru

naru$eni. Timto je zamezeno faleSnym poplachiim.
Vyhody:
- monitoring celé stfesni plochy,
- okamzité vyhodnoceni situace naruseni hlidané plochy,

- omezeni vlivll zptisobujici falesné poplachy. [10]

Obr. 29 Monitoring stiechy. [10]

4.2.3 Kontrola nadrazi

V téchto aplikacich je LMS skener pouzivan formou jakéhosi ,,optického poklopu®.
Jakykoliv pokus o naruseni tohoto poklopu je okamzité registrovan a je aktivovan ptislusny
alarm vystup. Samotny tvar nadrzi je nastaven jako kontura monitorovaného pole, takze
pohyb kolem nadrzi alarm neaktivuje. Méfici systém umoziuje aktivovat Teach-in funkci,

ktera automaticky monitorovanou plochou nastavi.
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Vyhody:
- automatické nastaveni tvaru nadrzi funkci Teach-in,

- nastaveni toleranci kontur monitorované plochy tak, aby drobné zmény okraji

nadrze neaktivovaly alarm,

- spolehliva detekce 1 velmi tmavych objektt. [10]

Obr. 30 Monitorovani poklopu. [10]

4.2.4 StreZeni fasad

V uvedené aplikaci je LMS skener provozovan ve vertikalni poloze. Diky dosahu a
skenovacimu Uhlu 180° nabizi LMS skener velice vyhodnou alternativu na stfezeni
hlidanych ploch. Konturou monitorovaného pole je povrch zemé a jakékoliv naruSeni
kontury nebo nezadouci manipulace se skenerem aktivuje alarm vystup, protoze dojde ke
zméné konstantni hodnoty vzdalenosti namétené v kazdém uhlu detekce. Laserové paprsky

jsou vzdaleny od fasady 3 cm.
Vyhody:
- rozsahlé plochy monitoringu,
- dynamické zmény kontury v pfipad€ drobnych zmén povrchu,
- necitlivost vii¢i rus§ivym zdrojim svétla v okoli,
- vymaskovani pevnych ¢asti budovy napt. okenni parapet,

- moznost pfepinani vystraznych zén (denni nebo no¢ni monitoring). [10]
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LMS skener

UL
LLIL

Obr. 31 Strezeni fasad. [10]

L1 [

L
L

Fasadu lze také rozde¢lit do tfi stfezenych zon, a to tak, ze se softwarové nadefinuje,

ze pod urcitym tthlem a do urcité vzdalenosti je zona 1 az zéna 3.

LMS skener monitoruje tfi zony

Zobmna 1 Zb6na 2 Zb6na 3 /

Obr. 32 Rozdeéleni zon. [10]

4.2.5 Monitoring rozsahlych ploch

LMS skener si vyty¢i hranice monitorované plochy (nastavi si konturu) a vysila
velké mnozstvi paprskii v uhlovém rozlisSeni 0,25°, 0,5°, nebo 1°. Vyslany paprsek je
odrazen od nastavené kontury a v pfijimaci skeneru vyhodnocen. Pfi vniknuti naruSitele do
sttezené¢ zony LMS skener dava informaci o naruseni a zdroven pieda vystupni tudaje
kamete tzn. Uhel pro natoceni kamery a hodnotu vzdalenosti pro zaostfeni kamery.

Otevieny datovy protokol umoznuje napsat aplikacni software, ktery predd kameie
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informaci o narusené soufadnici a ta se do bodu naruseni nato¢i a zaostii (napt. v uhlu
100°C a vzdalenosti 40 metri od skeneru je narusitel). Kazdd kamera dnes obsahuje
protokol napt. Pelco D, P. Pomoci protokolu se kamera ovlada. Po sériovém kabelu RS
232 skener posila ptikaz nasmérovani kamery do bodu naruSeni. Na informaci o naruseni

také reaguje fyzicka ostraha, ktera bezprostfedné k objektu vyjizdi.

Pti monitorovani velkych ploch jako napt. zahrad je dilezité, aby byla spravné
vymaskovana stfezici zona. Proto musi byt softwarové urcena pravidla tak, aby detekce
nadefinovanych ptitomnych prvkl jako napft. stromy, kefe atd. nebyly pfedmétem ruseni.

VSechny ostatni detekce budou jiZ objektem naruSeni.

LMS skener Kamera

|

Obr. 33 NarusSeni strezené zony. [10]

4.2.6 Zabezpeceni vézenskych ploch

Pomoci LMS miizeme zarovenn provadét monitoring nékolika zon. Kazdy skener ma
otevieny protokol, kterym komunikuje. Zaroven je k dispozici zvlaStni dokument, ktery

obsahuje seznam a podobu vSech moznych piikazl, kterymi Ize skener ptenastavovat.
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Mista monitoringu:
- monitoring stfechy,
- monitoring fasad,

- monitoring ploch uvnitf i vn¢ objektu. [10]

Obr. 34 Monitorovani vice zon. [10]

4.2.7 Strezen dvojitého plotu

Stfezeni tzv. dvojitého plotu se vyuziva ve strategickych objektech jako napf.
jaderné elektrarny, vojenské prostory, muni¢ni sklady, letisté, prehrady apod., kde hrozi

teroristické ttoky.

skener LMS monitorovand plocha

Dvaoijité oploceni

Obr. 35 Strezeni dvojitého plotu
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4.2.8 Zabezpeceni letiSté

Pomoci n¢kolika LMS skenerti jsme schopni zabezpecit obvodovou ochranu letiste.

Skenery Ize vyuZit na zabezpeceni plastoveé a predmétové ochrany v prostorech letiste.

Obr. 36 Obvodova ochrana letiste. [10]

Obr. 38 Predmeétova ochrana. [10]



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 54

4.2.9 Zabezpeceni exponati v muzeich

Obr. 39 Presné vymezeni strezicich zon. [10]

.

Obr. 40 Prepinani zon pro denni a nocni dobu. [10]

4.2.10 Zabezpeceni tunelii proti vniknuti
Pro zabezpeceni tuneld vyuzivame moznosti vymezeni zon zabezpeceni. Tyto zony
lze prepinat pii prijezdu vlaku kvili planym poplachiim, jakoz i ptepinat mezi dennim a

no¢nim rezimem.

Obr. 41 Stiezeni tunelu. [10]
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Vyhoda LMS skenert

Vyhody LMS skeneri spocivaji ve dvourozmérné detekci stiezené zény pod
skenovacim thlem 100° nebo 180° a uhlovém rozliSeni 0,25°, 0,5°a 1°. Doba cyklu u
kazdé zvolené varianty je zavisld na tthlovém rozliseni. Instalace LMS skenert je velmi
jednoduchd, nevyzaduje zadné velké stavebni a terénni Upravy. Pomoci konfigura¢niho
softwaru lze nadefinované stfezené zony meénit ¢i upravovat. LSM skenery obsahuji i
chytrou funkci Teachin, s jejichz pomoci si skener monitorovanou plochu vymaskuje a

automaticky se aktivuje do stavu zastfezeno.
Skener je vhodny do riznych tepelnych prostredi od —30°C az do + 50°C. VSechny
fidici funkce véetné predniho skla jsou vyhiivany. LMS systém je pouze dratovy. Ukolem

skeneru je zastiezit zonu a pii vniknuti pachatele do této zony detekovat jeji naruseni.

Obr. 42 Strezeni fasady jen jednim skenerem. [10]

Nevyhoda skenerti S 3000 a LMS je cena, kterd se pohybuje v rozmezi 80 tis. a 110
tis. K¢ za jedno zafizeni. Je vsSak realny predpoklad, Ze uvedend finan¢ni naroc¢nost na

zafizeni bude v budoucnu klesat.
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5 NOVE TRENDY

5.1.1 Mobilni aplikace

Skener S 3000 lze pouzit jak na manualné fizenych vozidlech napt. na paletovych

dopravnicich, tak i na automaticky tizenych vozidlech.

5.1.2 Prepinani mezi ochrannymi poli v zavislosti na rychlosti

S 3000 lze instalovat i na vozidlo pro jeho nebezpecny pohyb napti¢ vyrobni halou.
Jde o to, Ze pokud by se v nebezpecné blizkosti ocitl naruSitel nebo jiny objekt, skener

S 3000 vozidlo zpomali, ptipadné zastavi.

Pomoci vétSiho poctu bezpe€nostnich zon, které si uzivatel libovolné nadefinuje,
ziskdme moznost odd€lené¢ kontrolovat nebezpecné prostory pii rtiznych rychlostech.
Pomoci inkrementalniho enkodéru lze snimat rychlost vozidla a tim dynamicky upravovat

sestavy poli rozdilnych velikosti v zavislosti na rychlosti vozidla. [9]

5.1.3 Monitorovani vozidel

5.1.3.1 Pro jeden smér pohybu

Skener S 3000 sleduje oblast v jednom sméru pohybu a zastavi vozidlo, pokud se
v bezpecnostni zon€ vyskytne objekt. Zde se jednd o variantu Standard, jedna bezpe¢nostni

a jedna vystrazna zona. [9]

Obr. 43 Skener s modulem 1/0O Standard. [9]
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5.1.3.2 Pro dva sméry pohybu

Rychlost vozidla zachyti skener s modulem I/O Professional prostfednictvim
inkrementalniho snimace ptes své dynamické fidici vystupy. Pro rtizné rychlosti jsou ve
skeneru konfigurovany rizné velké soustavy zon. Tyto zény jsou dynamicky piepinany

podle rychlosti pohybu. [9]

Obr. 44 Moduly I/O Remote a Professional. [9]

83000 $3000
Remote Professlonal

az8 varovnych poli a2 8 varovnych poli
//////m«a
az8 bezpeén ostnich poli azB bezpecnostnich poli

~——— Smér pohybu ————

EFl= Enhanced Function Interface (SICK-komunikaéni zarizeni)

Obr. 45 Mobilni aplikace. [9]

Ptes rozhrani EFI (bezpecna komunikacni sbérnice) informuje skener Professional
skener Remote o hodnotach inkrementdlniho snimace. Skener Remote sleduje podle dané
rychlosti oblast v druhém sméru pohybu. Jakmile se v bezpe¢nostni zén€ objevi objekt,

bezpecnostni vystupy se prostiednictvim rozhrani EFI deaktivuji. [9]
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5.1.4 Pocitani osob

Na zéklad¢ vysky objekti umi skener LD PeCo pfi pocitani rozlisit pocet dospélych,
déti a zvirat. LMS systémy se vyuZivaji na pocitani osob v obou smérech do Sitky 26
metrd. Dale se vyuzivaji k bezpecnostnim ucelim v prostorech, ve kterych se pohybuje

velké mnozstvi lidi napt. stadiony, letisté, vlakové nadrazi apod. [10]

zrcadla

sbérnice
skener

Obr. 47 Slozeni skeneru LD PeCo. [10]
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In: 0 In: 1
Out: 0 Out: 0
AllB AllB AllB AllB

Obr. 48 Pocitani osob. [10]

Princip funkce skeneru LD PeCo - méfici systém obsahuje dvourozmérné meéfici
laserovy skener, ktery vytvaii dva neviditelné svételné zavésy pres zrcadlovou konstrukei.
Jedna nebo vice osob milize projit paralelné pies svételné¢ zaveésy v obou smeérech. Bude
udan smér pohybu a pocet osob pod uhlem 90°. Instala¢ni vyska skeneru je az 15 metrti.

[10]

Skenovani

prostoru

%
.

Obr. 49 Princip skeneru. [10]
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5.1.5 Detekce velikosti vozidel

Pomoci LMS skeneri mizeme detekovat velikost vozidel naptiklad pro vysi
poplatku elektronického myta ¢i pro monitoring dopravniho zatiZeni, rychlost a smér
prijezdu vozidel na viceproudovych silni¢nich komunikacich. Dale mohou byt LMS
skenery umistény na vstupech do tunell, kde detekuji pocet vjizd¢jicich a vyjizdéjicich
vozidel pro kontrolu hromadéni vozidel v tunelu, pii havarijnich situacich sleduji tvar a

rychlost vozidel. [10]

LMS skenery

Obr. 50 Monitorovani vozidel. [10]
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ZAVER

V soucasné dobé trestnd Cinnost neustdle roste. Pfispiva ktomu i1 nynéjsi

—

ekonomické situace. Lidé si zacinaji uvédomovat nezbytnost ochrany majetku. Firmy
zdokonaluji zabezpeceni svych objektl jak pied trestnou ¢innosti, tak i pfed primyslovou
Spionazi. Jiz nestaci pouze mechanicky zadbranny systém, ale nutnosti se stava kombinace
mechanického zdbranného systému se systémem elektronickym v implementaci systému do
integrovaného bezpecnostniho systému. Vhodné zvolenou kombinaci obou nebo vice typii
ochran, se objekt stava dostatecné zabezpeCenym, a tim zaroveil se zvysuje hladina splnéni
narocnych podminek pojistoven. Reakei na tento trend byl vznik velkého mnozstvi firem

zabyvajici se zabezpecovaci technikou.

Firma Sick s.r.o. ma 60 letou tradici ve vyrobé laserovych méficich systémd, k nimz

patii i skenery S 3000 a LMS, které jsou uvedeny v bakalarské praci.

Skenery typu S 3000 a LMS jsou idedlnimi technickymi prvky k zabezpeceni
prostorové, plaStové a obvodové ochrany uvnitf 1 vné€ objektu. Princip zaloZzeny na
optoelektronickém principu spociva ve vysilani svételnych paprskli do prostoru, které jsou
pohybem pachatele deformovany. Skener nezabrani naruseni objektu, ale pouze upozorni

na skute¢nost, Ze k naruseni doslo.

LMS skener slouzi k detekci naruSeni stieZené zony. Diky jeho vlastnostem je
vhodny k zabezpec€eni velkych ploch, stfech, fasad strategickych budov a objektl, véznic,
vojenskych prostort, muzei apod. LMS je izce smérovy, coz je jeho vyhoda i nevyhoda.
Monitorovanou zénu piekryje jen uzce, tudiz nema rozptyl jako laserovy radar nebo jiné
detektory, ale dokdZe monitorovat vétsi plochu. Proto neni nutno nasazeni vice
zabezpecCovacich prvki. Hlavnim poslanim LMS je informovat majitele objektu nebo

urcenou obsluhu o pokusu vniknuti cizi osoby do chranéného prostoru.

Skener S 3000 ma stejné vlastnosti jako skener LMS, ale je ur€en pro zabezpeceni

technologického zatizeni pouze ve vnitinich prostorech objekti.

Miuzeme tedy fici, Ze technicka ochrana podstatné zvySuje efektivnost klasické i
fyzické ochrany z hlediska moznosti rychlé reakce na situaci vyvolanou pachatelem
v chranéném prostoru. V dnesni moderni dobé je rozsah vyuziti laserovych méficich

systému Siroky. V priimyslu komer¢ni bezpecnosti hraje vyznamnou roli.
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ZAVER V ANGLICTINE

Nowadays criminality rises up. Present economic situation also contributes to this. People
realize the necessity to keep their possession safe. The companies improve the security due
to both the criminality and industrial espionage. The mechanical preventive system alone
is not enough any more, but there is necessary the combination of mechanical preventive
system together with an electric system implemented into integrated security system. With
a suitable combination of both or more types of protection, the property becomes well
secured and it also helps meet the insurance companies' demanding requirements. This was

an impuls for many companies providing security technics to appear.

Company Sick Ltd. has 60 year tradition in production of laser measuring systems

including scanners S 3000 and LMS, which are mentioned in bachelor work.

Scanners S 3000 and LMS are ideal technical elements to ensure space, coverall and girth
security of a property both inside and outside. The principle based on optoelectronic
principle consists in raying into space, where the rays are deformed by perpetrator's
movements. Scanner doesn't stop from breaking into a property but only draws attention to

the fact it happened.

LMS scanner serves to detection of disturbing patrolled space. Due to its attributions it is
suitable to protect large areas , roofs, facades of strategic buildings and objects, prisons,
army space, museums etc. LMS has narrow direction which is its advantage but also
disadvantage. Watched zone is covered only narrowly, so it doesn't have as dispersion as
e.g. laser radar or other detectors, but it can be monitoring larger area. Therefore there isn't
need for more safeguarding elements. The main target of LMS is to inform the owner of

the property or somebody servising about a stranger breaking into watched area.

Scanner S 3000 has the same qualities as scanner LMS, but it is intended for security of

technological equipment only inside of properties.

So we can say the technical protection seriously improves effectivity of both classical and
physical protection in light of a quick reaction to the situation caused by a perpetrator in

watched area.

In todays modern time there is a wide range of laser measuring systems utilization. It has a

major role in commercial security industry.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

LMS Laserové méfici systémy.

S 3000 Skener na zabezpeceni prostorové ochrany.

CDS Konfigura¢ni software (Configuration Diagnostic Software).
EFI Interni komunikacni sbérnice.

LD PeCo Pocitani lidi (People counter).
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