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1 Literarni p rehled

1.1 Inventarizace lesa

Podrobny a pravidelny iphled o stavu lesa je zakladnintegpokladem pro
optimalni hospoda&ni v lese. Zjifovani stavu lesa se nazyva inventarizace lesaira jej
cilem z dneSniho hlediska je podat Udaje o stavyivaji lesnich ekosystéinz pohledu
Zivotniho prosiedi a pro éely hospodéského vyuziti (UHUL, 2003).
vyraznému poklesu zasobedra v disledku nadrrného kaceni se da zabranit sestavenim
lesnich plan, kde bude odhadnuta rozloha lesa a zdsdbyad(Tomppo et al. 2010).
Takovéto lesni plany byly dlouho sestavovany péelyl dievozpracujicich podnik na
lok&lni drovni, a to formou vizualnich odhiagouhym okem (Kangas et al., 2006).

Od 19. stoleti bylo alefegjmé, Ze pro &ely dlouhodobého planovani na narodni
arovni lokalni odhady st& nebudou, a tak zaly vznikat narodni inventarizace lesa
v mnoha zemich sta (Tomppo et al.,, 2010). Systematické hodnocesii fevyuzitim
statistickych metod se objevuje na&atku 20. stoleti v severskych zemich (Kangas et al,
2006), odkud se po Il. giové vélce postugnrozSiuje do ostatnich statevropy. Zmisob
skéru dat se v zavislosti na vyvoji jednotlivych metoliSi (Tokola, 2006; Lawrence et al.
2010), nicméa Ize najit shodny typ udaj vyhledavanych jak v evropskych zemich, tak i
ve statech Severni Ameriky (Tomppo et al., 2010).

V roce 2003 vznikla Evropskatsihnarodnich inventarizaci es(ENFIN), jejimz
cilem je v rdmci projektu Evropské spoluprace ¥déva technice (European cooperation
in science and technology, zkratka COST E43) dambada sjednotit metody ziskavani
dat kvli lepsimu porovnani vysledkz jednotlivych zemi (UHUL, 2003). Signéaitgsou
evropské zemvéetns Ceské republiky a na projektu spolupracuji takéitinse z Kanady,
USA a Nového Zélandu.

V byvalémCeskoslovensku se feba provedeni celorepublikovéhoigei objevuje
v mezivaléném obdobi, kde dosud byly informace o zasobéeteadziskavany v lokalnim
métitku ac¢asto se jednalo pouze o odhadiny et al., 2010). K realizaci $ehi dochazi
na zaklad vyhlaSky ministerstva zefdélstvi ¢. 3021 z8.11.1948 a je spojené
s urychlenou obnovou hospddiéych plad (UHUL, 2003). Pojem inventarizace byl tehdy

chapan pedevSim v souvislosti s prodirkimi vlastnostmi lesa, z&na vyznamu nastala



s vydanim zakona o lesich 289/1995 Sb., kde seindiké o ekosystémovych vazbach
lesa na ostatni slozky Zivotniho piesti Cerny et al., 2010).

Scitani v nové podabpodle uvedeného zakona poprvé probihalo na zéaklazeni
vlady 193/2000 Sb. v letech 2001 az 2004 v ramaioblid inventarizace lésv Ceské
republice (NILCR), realizaci byl posten Ustav pro hospottkou Gpravu lesa (UHUL).
V sowasné dob je naizenim vlady 247/2009 Sb.iipravovan druhy cyklus NILCR

s realizaci v letech 2011 az 2015.

1.2 Parametry

Charakteristiky, které jsou sledovany vramci teibo skru dat, jsou popsany
v Metodice inventarizace lesa (UHUL, 2003). Ziské&wgsou informace o charakteru
stanovi&t inventariz&ni plochy, mezi & pati sodadnice stedu plochy, nadniska
vySka, jeho fistupnost a sctdnost, reliéf terénu,ffiomnost lesnich cest, potbka bystin,
obnovy, leziciho odurelého deva a p#ezi. Hodnoceny jsou také vyz&reé body
v terénu, odvotiovaci zdizeni a okraje inventarizai plochy.

Prvnim parametremippopisu stromu je jeho poloha,cena lokalnimi sotadnicemi
uvnitt plochy, diky nim lze strom @pvné¢ vyhledat pi dalSim sgitani. Orevina je
zaznamenana podle druhu a zkouma se jejindned postaveni mezi ostatnimi stromy.
Zjistuje se vyetni tlou¥ka stromu ve vySce 1,3 m od paty kmene, znama gatkou
DBH (diameter at breast height).

Mezi vySkové charakteristiky patvySka stromu, vySka nasazeni zZivé koruny a
vySka bezsuk&asti kmene. Z kvalitativnino hlediska je zkoumarmarta typ ¥tveni
koruny, stupg defoliace neboli ztrata asimélaich orgaf, poskozeni stromu, vyskyt
zlomu nebo cidovitych kdeni. Kompletni gehled vSech paramétrje uveden

v Priloze 1.

1.3 Metody zjiStovani parametni

Jak z uvedenéhorghledu vyplyva, parametry lze ragid na dw zakladni skupiny:
kvalitativni a kvantitativni. Pro oba dva typy tséstaven klasifikani systém giselnymi
kody jednotlivych kategorii, které se vyiplhaly do gipravenych formul& a nasledovalo
statistické zpracovani dat (UHUL, 2003).

Mezi kvalitativni parametry f¥eme z#adit nap. druh vlastnictvi lesa. K jeho
zjisteni je poteba vyuZit externich dat z katastru nemovitostiSiDgarametry, jako je



nag. druh deviny, gistupnost a satidnost plochy nebo tvar koruny, jsou klasifikovaray n
zaklad odborného posouzeni pracovinikventarizace lesa. Nevyhodou tohoto postupu je
fakt, Ze se jedna o subjektivni hodnoceni, ktef@embyt zatizeno chybou &gobenou
nedostaténymi zkuSenostmi.

Terénni zjiovani kvantitativnich paramétr nag. vysSky stronid nebo pémeéru
kmeni, je ¢aso¥ nara@né a Hyyppa, Inkinen, (1999) odhaduji, Zébl¥né 50 — 60 %
nakladi na hektar plochy je vynaloZzeno na ukoly zjistieeppomoci dalkového fizkumu

v

Zemg.
1.4 Pr¥istrojové vybaveni

1.4.1 Field-Map

Prvni inventarizace v letech 2001 az 2004 byla @dva formou terénniho
prizkumu si¢ trvalych ploch. FEstrojové vybaveni sgivalo v pouZziti sestavy
z laserového dalko#énu, kompasu a s@asti vybavy byl specialni terénni d@a¢ se
softwarem Field-Map, navrzenym Ustavem pro vyzkesnich ekosystémn(IFER, 2010),
kam se pimo zaznamenavaly Udaje o geografické poloze sirgajich vicetni tlou§ce a
vySce (Hédl et al., 2009). Technologie Field-Magabpouzita také pro inventarizaci
tropického lesa (Hédl et al., 2009).

1.4.2 LIiDAR

Laserové skenovani je metodou, ktera se vasnosti &Si velkému rozvoji. Princip
spaiiva v pouziti lidaru (zkratka odvozena ze slov Ltiffetection and Ranging), cozZ je
pristroj, ktery vysila laserovy paprsek, ten je pompehyblivého zrcadla rozptylen po
okoli a na zaklagirozdilu¢asu mezi vyslanim aigetim odrazeného paprsku je ziskan udaj
0 poloze kazdého &eného bodu, vysledkem je minm bodi vyuZzitelné pro vytveéeni 3D
modelu a nasledné analyzy (Dolansky, 2004). VinaMdka vyz#ovaného paprsku
vétSinou nabyva hodnot zelenéhoétta, nebo blizkého infterveného zéni (Nilsson,
1996; Baltsavias, 1999; Lefsky et al., 2002).

Patatky lidaroveho skenovani sahaji do 50. let 20lestokdy byla vyvinuta
technologie laseru, zejména pro vojenskeely] pozdiji také pro vyzkum v oblasti
oceanografie a batymetrie (Lim et al., 2003). Ketasbyl v 80. letech 20. stoletfipojen
skenovaci mechanismus, inercialni navigasystéem a GP&jimz byly polozeny zaklady

pro rozvoj lidarového skenovani (Hyyppé&, 2011). Sava se nejive za&ala instalovat na



letadla nebo helikoptéry, a tak vzniklo nové é&mv dalkového pizkumu Zeng: letecké
skenovani (airborne laser scanning, zkratka AL®¥klé2ze vznikly dalSi sény: pozemni
skenovani (terrestrial laser scanning, TLS) a ngjnonobilni laserové skenovani (mobile
laser scanning, MLS) (Hyyppé&, 2011). DalSi wréal skupinou rze byt také satelitni
laserové skenovani (spaceborne laser scanning, &S et al., 2010; van Leeuwen,
Nieuwenhuis, 2010). Obr. Fgdstavuje rozdily v za#ovani objeki pomoci SLS, ALS a

TLS, nagiklad odliSnou §ku zalEru vysilaného paprsku.

Obr. 1 Satelitni, letecké a pozemni skenovani (van LeayiNeuwenhuis, 2010)

Lidary od doby svého vzniku prosly rychlym vyvojeankron® rizné vinové délky
existuji dalSi parametry, kterymi se od sebe jddmotypy liSi. Na d¥ zakladni skupiny
jsou gistroje rozdleny podle schopnosti zaznamenavat odrazeny pagisek et al.,
2003). Prvni skupinou jsou diskrétni systémy (desreturn systems nebo phase-shift
scanners), které zaznamenavaji intenzitu jednohpétzodrazi. Druhou skupinou jsou
piistroje, které zaznamenavaji celyulpth odrazu signalu (full waveform scanners)
(Dassot et al., 2011; Mallet, Bretar, 2009). Zaklawzdil je znazorn na Obr.2.
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Obr. 2 Diskrétni lidary (a: jediny odraz, b: prvni/postéddraz, c: vice odréy a kontinualni lidary (d:
Uplny zdznam intenzity odrazu) (Dassot et al., 2011

VSechny uvedené systémy byly testovany pro vyuZigsnictvi, v nasledujicich
podkapitolach se budwrovat gehledu zjifovanych parameira mozné implementaci do

stavajicich metodik inventarizace lesa.

1.4.2.1 Letecke lidary v lesnictvi
Obecré Ize informace ziskané lidarem r@it do dvou skupin, prvni jsou Udaje

zZjisténé v nefitku stanovist (area-based techniques nebo stand-wise approdwhjou
jsou udaje ziskané na urovni jednotlivych stéo(mdividual-tree-based techniques nebo
tree-wise approach) (Hyyppéa, 2011; Schardt e8D2). Pozice stromu, velikost koruny a
druh stromu mohou byt zj&ty v mefitku stromovém i porostnim. Data z prvniho a
posledniho odrazu paprsku jsou vhodna pro odvozgkovych a hustotnich vlastnosti,
jako je vySka stromu, bazalni plocha, objefevd, ptimér kmene, biomasa nad a pod
korunou (Hyyppéa, 2011).

Vyuziti lidaru v lesnictvi bylo poprvé testovano89. letech v Kanada Stedni
Americe, kdy byla zjiSovana schopnost lidaru stanovit vySku porostu, diuskoruny a
terén pod korunami (Lim et al., 2003). Nejvice ste#® Wnuje nEreni vySky strom a
objemu deva v porostu (ndp Nilsson, 1996; Naesset, 1997a; Naesset, 1997pppdy
Inkinen, 1999), jelikoz se jedna ouldzité parametry pro vytvé@ni vhodného

managementu v daném porostu (Kwak et al., 2007).



Letecké lidarové skenovani jiz bylo pouzito pro kgymy riznych typ porosti:
plochy se stejnastkym porostem borovice lesni (Nilsson, 1996), jaidité a listnaté lesy
v Jizni Koreji (Kwak et al., 2007), eukalyptové ye@Nack et al., 2003), douglaskové
porosty (Coops et al., 2007), opadavé a neopadzmate stromy v japonském parku (loki
et al., 2010) neboiznowké smiSené porosty v italskych Alpach (Tonolli &t 2011).
Klasifikaci druhi stromi v olis&ném stavu a bez listi s€énoval Brandtberg (2007).

Studie na schopnost lidaru odliSit stromy podlehdrbyla provedena v porostech
borovice lesni, smrku a listnatych stdifiHolmgren, Persson, 2004). Listnaté a jatdie
stromy odliSg odrdzeji blizké infréervené spektrum ¥éni, ale jednotlivé druhy
jehlicnani nejsou v odrazu ifliS§ rozdilné. Jejich rozeznani bylo pomoci letdaké
skenovani provedeno ggsnosti 95 %.

Sasaki et al. (2011) hodnotili efektivituc¢orvani druli stromi a pokryvu zer
pomoci kombinace dat z leteckého skenovani a shinikizkého infréerveného spektra.
Presnost klasifikace pokryvu byla pouZzitim lidaru Zega, vySkové Udaje pomohly
k lepSimu rozliSeni stroin od zbytku vegetace, ale druhovécemi strond zastalo
negesne.

Prehledu lidak pro letecké skenovani se&nuje Baltsavias (1999) Rozdily mezi
diskrétnimi a kontinualnimi systémyealstavuje Lefsky et al. (2002). Diskrétni systémy s
vyznauji velkym prostorovym rozliSenim a stopou paprskumalém piméru. Jsou
vhodné pro detailni mapovani terénu Kontinualnitéyy jsou charakteristické stopou
paprsku o $te 100 m a jsou umigty na satelity. Hlavnim vyuzitim je &b
topografickych dat (Mallet, Bretar, 2009).

Software pro zpracovani dat je k dispozici od vgfobkenet, priklady progrand
uvadi Dassot et al. (2011). Ve svérelgedu uvadi, Ze napprogram AutoStem od firmy
TreeMetrics, Ltd. m& sice vyhodu v plmutomatizovaném &eni, ale jeho vyuZiti je

omezeno na #teni pouze jehdinatych stron.

1.4.2.2 Pozemni lidary v lesnictvi
Pozemni lidary se od leteckych liSi svym urrigh na stativu imo v terénu

(Hyyppé&, 2011). Bvodre jejich oblast vyuziti spadala do oliostavebnictvi, architektury
nebo archeologie (KaSpar et al.,, 2003; van Leeuwkewenhuis, 2010), ale slibné je
jejich v sokasnosti staléasgjSi vyuzivani v lesnictvi (Moskal, Zheng, 2012; Baiset al.,
2011; Zhao et al., 2011). Hlavni vyhodou je schapnytvait velmi presny 3D model

lesa, pedevSim etaze pod korunami stigrkam mnoho paprskz leteckého skenovani jiz



nepronikne, coZz lze vyuZit pro kalibraci dat zdé&tho skenovani (van Leeuwen,
Nieuwenhuis, 2010). Strahler et al. (2008kioval strukturni parametry lesa, jako je
pramér kmene a hustota str@ma 1 ha, porovnanim dat z pozemniho skeneru Eghidn
sdaty z terénniho @izkumu. Echidna validation instrument (zkratka EVjg
experimentalni pozemni skener s kontinudlnim vgaa paprsku z blizkého
infracerveného spektra, vyvinuty institutem CSIRO v Adlit(Zhao et al., 2011). Na trhu
jsou také dalSi terestrické systémy, vyuzZivané eemve stavebnictvi (KasSpar et al., 2003;
Dassot et al., 2011). Nevyhodou pro lesnickélylje malo specializovanych softviana

trhu, které by pla vyhovovaly potebam inventarizace (Dassot et al., 2011).

1.4.2.3 Mobilni lidary
Specialni podskupinou pozemniho skenovani, kteréyskle rozviji, je mobilni

skenovani, jehoz principem je instalace lidaru olayplivou platformu, naip vozidlo nebo
nejnogji také do speciélniho batohu na zad&eni kthem pohybu (Listopad et al., 2011).
Autorka ve své studii zaznamenala vySSi citlivosbimiho lidaru v zachyceni elemént
pod korunami stroin nez pomoci leteckého lidaru. Mobilni lidar je hoden jako
vyhodna investice pro hodnoceni struktury stiiofiro néfeni paiméra kmene dosahuje
standardni odchylka pouhych 8,2 m, vySka stromustaddardni odchylku 4,9 dm (van
Leeuwen, Nieuwenhuis, 2010).

2 Cil projektu
Projekt si klade nasleduijici cil:

* Navrhnout novou metodiku inventarizace lesa.
3 Hypotéza

V rdmci projektu byla definovana nésledujici hygaté

e Budou nalezeny parametry inventarizace lesa vhpdmétieni lidarem.



4 Navrh experimentu
4.1 Postup prace

Doba trvani projektu je navrzena na 2 roky. V Gvauojektu bude zpracovana
rozdilova reSerSe o nejn¥ich metodach laserového skenovani, které bylyilpuany

v dok po podani projektuCasova dotace pro sepsani bude 1 aZsiae.

Po zpracovani reSerSecne tvorba algoriti pro vypa@et paramefr v délce trvani 7
az 9 ngsiax. V této dolk se obareSitelé vypravi na #sicni odbornou staz ke kolém
do CSIRO Forest Biosciences v australské Vict@iivodem je detailni seznameni se

s lidarem Echidna, ktery byl zde vyvinut.

Ziskané zkuSenosti ze zahrgdnbudou uziténé nasled& pii vybéru vhodného
laserového skeneru a metody zpracovani dat. Ekak@minledisko bude ip vybéru
pozemniho LS hlidat fingni manazer. #dpokladana doba pro wjb dodavatele

laserového skenovani je ksic.

Caso¢ nejnaréngjsi ¢asti projektu bude tvorba nového softwaru, na kiej®
vymezeno obdobi 8 az 10siail. Funkinost softwaru bude @¥ovana pokusnym #iienim
na testovaci ploSe lesa. Cyklus Uprav &ovani potrva 2 @sice, kompletnimu soupisu

metodiky bude gnovan 1 nisic.

Koneina realizace gfeni novou metodou preéhne na vybrané inventariga ploSe
po dobu 3 msial a pro srovnani budedfeni provadno také stavajici metodou vyvinutou
Ustavem pro hospo#igkou Gpravu lesa. V z&einém obdobi projektu budesnwovana
pozornost prezentaci vysleilkna wdecké konferenci ISPRS 2013 v Australii a 5th
European LIDAR Mapping Forum 2013 v Rakousku a kavdych publikacich.
Samotnym zasem bude uzaeni projektu. Souhrnny harmonogram je piehpednost

uveden v Tab. 1.



Tab. 1 Harmonogram¢innosti v rdmci projektu

2012 2013 2014 | kompetence
Ukoly 819/10]11]12 718 10(11 12 2134

ReSerSe o
novinkach hlavni feSitel
Staz v hl.resitel,
Australii spoluresitel
Tvorba hl.FeSitel,
algoritmu programétor
Vybér hl.resitel,
pFistroje fin.manazer
Tvorba
softwaru programator
Ovéfovani,
testovani cely tym
Soupis hl.FeSitel,
metodiky spoluresitel
Realizace cely tym
Prezentace hl.FeSitel,
vysledku _) spoluresitel
Uzavieni hl.resitel,
projektu fin.manazer

4.2 Resitelsky tym

Projekt buddgeSen realizénim tymem ve sloZeni

» Hlavni feSitel — ma na starosti odborné i orgatidavedeni projektu, kontroluje

s s

plnéni Ukoki spoluesiteli a dohlizi na finagni ¢cerpani projektu.

SpoluesSitel — spolupracuje fp vyzkumu metod pro inventarizaci s hlavnim
reSitelem

Finartni manazer/administrativni pracovnik — administffigancni toky projektu,
provadi finakni kontrolucerpanifidi vybérovatizeni

Programator softwaru — vyviji software pro analglai laserového skenovani na
platforme .NET

Expert na inventarizaci lesa — externi spolupratoyhtei provedou inventarizaci

lesa standardni metodou a budou konzultovat vygladi€ vyvijené metody



4.3 Finanéni rozvaha

Kalkulace finakni rozvahy vychézi z planovanéhochocétyt stalych zamsstnand,

z toho dvou se 100% uvazkem, jednoho s 50% uvazkgdnoho s 20% Uvazkem. Paty

zantstnanec bude zafstnan na Dohodu o provedeni prace (Tab. 2). &gnjsou

uvedeny ¢etré povinnych odvod na zdravotnim a socialnim poigf ve vysi 36 %.

Tab. 2 SlozZeni realiz&niho tymu

Pozice Uvazek Forma Odiima
Hlavniftesitel 100 % Smlouva 2 roky 40 00@/Kesic
Spoluesitel 100 % Smlouva 2 roky 30 00@/Kesic
Finartni manazer 20 % Smlouva 2 roky 28 00Uesic
Programator 50 % Smlouva/DP 40 000 K/mesic
Expert na 450 h DPP 50 000 Hprojekt
inventarizaci

DalSi poloZkou jsou cestovni naklady, do nichZzgkrauta cena letenek do Austrélie,
néklady spojené s dopravou po Australii a tamnirbypem, cestovni pojishi a také
naklady tykajici se dopravy géR. Polozka sluzby v sézahrnuje konferami poplatky a
poplatky za pronajem lidaru, jako nehmotny majgeekap@itana licence k vyvojovému
prostedi pro tvorbu softwaru, v poloZce sfgfini materialy jsou zahrnuty peby pro
praci v terénu, materaly pro tvorbu postarpublikaci. Celkovéastka je odhadovana na 3
miliony 50 tisic K (Tab. 3).
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Tab. 3 Rozpdet projektu

Naklad Jednotka Ret kusi Cena kusu Celkem&K
Odmeny Os. * nes. (hod) 2 444 000
Cestovni 240 000
naklady
Sluzby Prongjem lidaru, 280 000
konferergni
poplatky
Nehmotny software 1 50 000 50 000
majetek
Spotebni Pri praci 36 000
materialy v terénu, tvorba
postefi,
publikaci
Celkem 3 050 000

4.4 Rizika projektu a jejich p Fedchazeni

* Neplreni harmonogramu projektu

Kontroly plnéni harmonogramu budou v kompetenci hlavnidgitele a budou provéay

prabézné v ramci pravidelnych kontrolnich dn Ffipadné nesrovnalosti budou ihned

reSeny.

* Selhani manazera

Hlavni reSitel absolvuje Skoleni v manaZerskych schopnosteoZ bude slouZit jako

opateni proti riziku selhani manazera. Naklady za Skoleudou uhrazeny z vlastnich

prostedki organizace hlavnihieSitele.

* Neplreni rozp@tu projektu
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Kontrola plréni rozpa@tu je vkompetenci finamiho manazera, ktery dohlédne
na podepisované smlouvy a sjednaastky. Jako finatni poradce navrhne optimalni ceny

za polozky projektu.
* Vybeér nekvalitnich dodavatglsluzeb

Finartnim manazZerem budou vypisovana &ylva tizeni, kter4d zabrani nekvalitnim

dodavateim usgt v fizeni.
* Nevhodny vyksr spolupracovnik

Hlavni reSitel w¥noval peélivou pozornost vybru spolupracovnik usgli kde — pohovor,
fizeni? kompetentni odbornici v danych oblastecipripad nekvalitni spoluprace umi

namotivovat spolupracovniky k lepSim vykon.
* Nezveejrené vystupy projektu

V projektu jsou vylenéné dostané finance na propagaci vyslégkkteré budou

prezentovany nagdeckych konferencich a semiich.

5 Zavér

Moderni zmisoby zji¥ovani stavu les maji jis€ velky potencial rozvoje. Zéereni
mobilnich lidarovych systéins novym softwarovym vybavenim do lesnické praiirgse
zefektivreéni ¢innosti v terénu a Uspotiasu, ktery bude mozné vyuZzit v jinych agendach.
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Prilohy

7.1 Parametry inventarizace lesa (pevzato z UHUL, 2003)

1. SETRENI NA INVENTARIZA CNi PLOSE
1.1.ldentifikaéni ¢islo inventarizani plochy
1.2. Souadnice stedi inventariz&ni plochy
1.2.1. Souadnice hlavnich sedi IP
1.2.2. Souadnice nahradnichisdi IP
1.3. Pristupnost a sctdnost inventarizéni plochy
1.4.Nadmadska vySka
1.5.Reliéf terénu na inventarizai ploSe a v jejim okoli
1.6.Jmén&lend inventariz&ni skupiny
1.7.Datum ngieni
1.8. Druh vlastnictvi lesa a druh pozemku
1.8.1. Druh vlastnictvi lesa
1.8.2. Druh pozemku
1.9. UZivatelsky vztah
1.10. Kraj a okres
1.11. Prirodni lesni oblast
1.12. Kategorie lesa podle funkce
1.13. Soubor lesnich tyjpa lesni typ
1.14. Lesni vegeténi stupé
2. POPIS STROMU
2.1. Poloha stromu
2.2.Cislo stromu
2.3.Pozice stromu v mikroreliéfu
2.4.0zna&eni deviny
2.5. Spol&enstevni postaveni stromu
2.5.1. Zarazeni strom do stromoveértdy (podle upravené Kraftovy klasifikace)
2.5.2. Klasifikace stroni podle biologického hlediska (klasifikace IUFRO)
2.6. Prislusnost stromu k porostni vrstv
2.7.V¢k stromu
2.8.Vyskyt chidovitych kaem
2.9.Vyskyt stojici souSe
2.10. VySka rozdvojeni hlavni osy kmene
2.11. Tvar koruny
2.11.1.Tvar koruny
2.11.2.Celkové utvéeni korun strom
2.11.3.Vétveni smrku

2.12. Poskozeni zfsobenédZbou a piblizovanim deva
2.13. Poskozeni zfsobené loupanim a ohryzem sparkatottizv
2.14. Poskozeni kmene hnilobou, vyskyt dutin

2.15. Vyskyt zlomu kmene

2.16. Ostatni Skody na kmenech

2.17. Defoliace celé koruny smrku a borovice

2.18. Defoliace horniietiny koruny smrku a borovice
2.19. Vyskyt podpovrchové diry (u smrku a borovice)
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2.20. Charakter a intenzita barevnych &masimil&nich orgad (u smrku a
borovice)
2.20.1.Typ barevnych zgn
2.20.2.Intenzita barevnych zém

2.21. Vitalita listnatych devin (u buku a dubu)

2.22. Kvalita kmene
2.23. Vyznam stromu z hlediska ochranginpdy
2.24. Pricina chykjiciho nebo no¥ objeveného stromu na ploSe

. MERENI STROMU
3.1.Vycetni tlouka stromu
3.2.Vyska stromu
3.3.Vyska nasazeni Zivé koruny
3.4.VysSka bezsukéasti kmene
. SETRENi V RAMCI PODPLOCHY
4.1. Identifika¢ni ¢islo podplochy
4.2.Rozloha a vyliSeni podplochy
4.3. Kategorie pozemku

4.3.1. Kategorie les

4.3.2. Kategorie neles
4.4. Expozice terénu
4.5. Sklon terénu
4.6. Hospodésky tvar lesa
4.7.Bohatost struktury porostu
4.8. Stav pée o porosty
4.9. Stupe prirozenosti lesniho porostu
4.10. Stanovist cenné bioty
4.11. Sesuv fdy

4.12. Eroze zfisobena vodou

4.13. Lavinova pole

4.14. ZatiZzeni antropogenginnosti

4.15. Stanoveni zapoje &ku pro jednotlivé porostni etaze (vrstvy)
4.15.1.Z4p0j
4.15.2.Vek

4.16. — 4.23. Pokryvnost vyznamnych diufostlin

4.24. Vyskyt potravy pro sparkatou & opad plod a listi
4.24.1.Potrava pro sparkatou &v
4.24.2.0Opad plod

4.25. Pristupnost pro zi

4.26. Pavod materialu humusoveé vrstvy L (opad)

4.27. Mocnost nadloZniho humusu (vrstvy F + H)
4.27.1.Stratigrafie humusu

4.28. Humusova forma

4.28.1.Zakladni typy humusu
4.28.2.Humusové formy
4.29. Padni typ a fidotvorny substrat
4.30. Hloubka prokdenéni
4.31. Hloubka pidy (vyskyt pidy hlubSi nez 30 cm)
4.32. Odbér padnich vzork:
4.33. Vyskyt epifytickych liSejnik
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4.34. Ristova faze porostni vrstvy
5. OBNOVA NA PODPLOSE

5.1. Pritomnost obnovy

5.2. Pivod obnovy

5.3. Opateni na podporu vznikuipozené obnovy
5.4.Rozmis¢ni sazenic v kultte nebo v narostu
5.5. Forma smiSeni sazenic v kutunebo v narostu
5.6. Faktory ovliviiujici negativi obnovu
5.7.Drevina

5.8.Vyskové tidy obnovy

5.9. Pctet jedind obnovy ve vyskovychritdach
5.10. Vek dieviny v obno¥

5.11. Ochranna op#tni v obno¥
5.12. PoSkozeni obnovy okusem a vytloukanim; loupagimmhryzem sparkatou
ZVeri

6. LEZICI ODUMRELE DREVO
6.1. Vyskyt tvi a €Zebnich zbytk s tlou§kou do 7 cm
6.2. Vyskyt €Zebnich zbytk, vyvrath a ulomenych kmeantlustSich nez 7 cm
6.2.1. Stupei rozkladu
6.2.2. Stupei rozptyleni
7. PAREZY
7.1. Tloug’ka paezu
7.2.VySka pdezu
7.3. Stupe rozkladu deva péezu
8. INVENTARIZACE LESNICH CEST
8.1. Nadmdska vySka lesni cesty
8.2.Vyznam lesni cesty
8.3. Kategorie lesni cesty
8.4. Sitka koruny vozovky
8.5. Druh povrchu vozovky
8.6. Vyskyt travniho povrchu na vozovce
8.7.Spad cesty
8.8.Stav nasp a z&ezi
8.9.Sesuvy a eroze na naspechi@zéch cesty
8.10. Stav odvodwni lesni cesty — technického vybaveni
8.11. Eroze koruny lesni cesty
9. INVENTARIZACE POTOKU A BYSTRIN
9.1. Sitka vodni hladiny potoku — by#ty
9.2. Stalost piitoku vody v potoku — bysnh¢
9.3. Spad potoka
9.4. Vyskyt technickych op#eni pro hrazeni byish
10.INVENTARIZACE ODVODNOVACICH ZARIZENI
10.1. Sitka vodni hladiny v odvatbvacim z#izeni
10.2. Stalost piitoku vody v odvodovacim zéizeni
11.VYZNACNE BODY V TERENU
11.1. Druh bodu
12.INVENTARIZACE OKRAJU LESA
12.1. Hustota okraje lesa
12.2. Dieviny na okraji lesa
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12.3.
12.4.

Typ okraje lesa
Vyskyt a struktura pdiskeri na okraji lesa

20



