BIM Pasport

Cilem pasportizace stavajicich objektt formou BIM modelu skute¢ného provedeni je
postihnout stavbu jako soubor pojmenovanych stavebnich prvkd a konstrukci. Pojmenovani
jednotlivych €asti stavby je potfeba proto, aby bylo mozné identifikovat vlastnosti, které je
tfeba u téchto prvkl evidovat a spravovat. Soupis nebo Ciselnik (neménny seznam hodnot)
stavebnich prvkl a konstrukci bude v nasledujicim textu ozna¢ovan jako Klasifikace,
prislusny soupis parametr( jako Datovy standard.

BIM model skute¢ného provedeni bude slouzit jako vstupni informacéni databaze pro CAFM
systém a zaroven bude tvofit jeho vizualizaéni a kontextovou ¢ast. Vizualizaéni ¢ast v
podobé 2D vykresové dokumentace generované z modelu a model samotny.

Dale bude model slouzit jako podklad pro nasledné adaptace a rekonstrukce, které v
pribéhu zivotniho cyklu stavby nastanou.

BIM model skutecneho provedeni stavajiciho
objektu.

Tento model postihuje pifedevsim viditelné prvky, které je mozné zaméfit bez nutnosti
demontaZe jakychkoliv konstrukci. NeviditeIné konstrukce, nebo skryté rozvody, je mozné do
téchto modelt zakomponovat na zakladé dostupné dokumentace. Je ale tfeba uvazovat s
vyraznymi nepfesnostmi vzhledem k moznym rozdilim mezi realizovanou stavbou a
projektem.

Ziskani BIM modelu skute¢ného provedeni stavajicino objektu

Doporuc¢enym postupem, jak ziskat model skuteéného provedeni stavajiciho objektu je:

Geometrické zaméreni

Zameéreni prostrednictvim laserscanu a ziskani mraéna bodd (Point Cloud) s pfesnosti 20
mm, ktery je doplnén o 360 panoramatické fotografie je zaklad pro ziskani zakladniho
geometrického a vizualniho pasportu. Tento zdroj informaci je podkladem pro naslednou
tvorbu BIM modelu.

Tvorba 3D modelu

S ohledem na potfeby stavebné technického prizkumu a typu objektu je mozné BIM model
tvorit v relativné nizké presnosti. Tvorba BIM modelu je dllezita pro ziskani celkové
dokumentace objektu (z Point cloud dokumentaci ziskat nelze) a ziskani podkladd pro
vykazy vymér a spravu (plochy, pocty prvkd, jejich konkretizace, poloha apod.). Absolutni
pfesnost modelu v téchto prostorach maze byt 10 cm od pofizeného laserscanu, {j.
maximalni mozna chyba je 12 cm. Tato nepfesnost neovlivni zakladni vyméry jako jsou



plochy &i kubatury. Zaroven zména pozice prvku v takovém detailu neovlivni cil pasportu,
¢imz je lokalizace objektu v prostoru.

Konstrukce modelu zakrytého profilu budou tvofeny zakladnimi komponentami aplikace
Autodesk Revit, jako jsou stény a konstrukéni stropy. Specifickym prvkem modelu pak
budou jednotlivé vrty, které budou modelovany v polohach odpovidajicich skuteénym

s uvedenou piesnosti. Prvky budou vytvareny jako obecné prvky tvarové odpovidajici
vlastnimu vrtu s tim, ze u prvku bude uvedena pouze jedina informace, a to identifikacni
Cislo (v Revitu v parametru Oznaceni / Mark).

Tvorba Informac¢niho modelu

Geometricka pasportizace je zakladem pro tvorbu informaé&niho modelu budovy. Ten se od
prostého 3D modelu lisi tim, Ze jednotlivé prvky nesou urcitou sadu informaci, které jsou
potfeba pro dalSi praci. Tato sada informaci se nazyva datovym standardem. Datovy
standard musi svym zadanim naplfiovat potfeby investora z hlediska uzivani dat. U
pasportizovaného objektu to znamena ziskat ¢i pfenést informace potfebné pro dany zamér
ze stavajici dokumentace/evidence ¢i, jako v tomto pfipadé, z lokalniho prizkumu, do
modelu. Velmi dulezitou informaci je pak identifikace prvku, jeho inventarni oznaceni, coz je
identifikator, ktery by mél byt pouzity jak v modelu, tak v eviden&nim ¢i CAFM systému &i v
systémech dalSich.

Informace do modelu je mozné vkladat jako strukturované (v ramci datového standardu jsou
definovany parametry, které je nutné vyplnit pfimo v modelu), anebo nestrukturované (k
prvku se vaze dokument, jenz obsahuje libovolné vytvoreny text, obrazovou dokumentaci
apod.). V tomto pfipadé mohou byt v nestrukturované formé ukladany vystupy prizkumu u
jednotlivych sond do konstrukci. Strukturované budou uloZeny data definované v pfiloze
Datovy Standard.

Porizovani vstupnich dat

Ackoliv je laserscan nejkomplexnéjsi forma pofizeni geometrického pasportu budovy, ma
svoje nevyhody. Tou hlavni je, Ze laserscanem je mozné zachytit pouze konstrukce
viditelné. Pokud tedy zaméfujeme Cast, kde jdou jednotlivé potrubni rozvody pfes sebe,
jedna se o stisnény prostor, €i prostor zakryty, 1ze se pouze domnivat, jak konstrukce ¢i
vedeni médii v daném misté probiha. Vzhledem k tomu, zZe je vedeni funkéni (nebo se
alespon predpoklada), je nemozné, aby vzajemné kolidovalo. Tudiz pfipadné kolize v
modelu neni tfeba fesit, nebot jejich feSeni neovlivni Zadny z vystupd, ktery je oCekavan z
pasportu.

Obdobna situace plati u priniku jednotlivych prvkd v modelu, kdy napf. kdyz trubka prochazi
Zelezobetonovou sténou. Na misté fezany otvor mlize byt pro pasport nedllezity v pfipadé,
Ze se jedna o nedulezité konstrukce. V pfipadé hlavnich nosnych prvkl a dulezitych
konstrukci je v3ak tfeba, aby takovy otvor v modelu zaznamenan byl.



