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1. Wstep

Celem instrukcji jest zapoznanie sie z budowa pojazdéw pomiarowych oraz opisanie
zasad wykonywania pomiarédw tymi pojazdami (rys. 1.1). Proces ten opisuje etapy wyko-
nywania pomiarow przez systemy: LCMS, RSP, IRIS.

Rys. 1.1. Zestawy pomiarowe LCMS

2. Ogolny opis systemu pomiarowego

System pomiarowy skfada sie z trzech podsystemdw pomiarowych:
1. IRIS (Integrated Road Information Scanner) — integrowany system dokumentacji
korytarza drogi.
2. LCMS (Laser Crack Measurement System) — system automatycznej oceny uszko-
dzen nawierzchni.
3. RSP (Road Surface Profiler) — pomiar profilu podtuznego i poprzecznego drogi.

Wszystkie podsystemy pomiarowe sg ze sobg sprzezone i kontrolowane przez centralng
jednostke sktadajqca sie z komputera CentralPC oraz jednostki wyzwalajgcej Triggerbox.
Wszystkie komputery w samochodzie sg potgqczone w sieci LAN, co pozwala na scentra-
lizowane sterowanie wszystkimi podsystemami.

Na rys. 2.1 przedstawiono schemat blokowy potaczenia wszystkich komputeréw PC wraz
z wyszczegolnionym oprogramowaniem sterujgcym systemami pomiarowymi.

~ - =

LCMS pe CAMERA PC
LCMS Control CENTRAL PC
LCMSAquisition MessGUI / DCAM Software
Backup system MessControl
POSView
RSPControlCenter
Navi Software
RSP PC

Rys. 2.1. Schemat blokowy potaczenia komputeréw w systemie pomiarowym
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3. Wyposazenie elektryczne pojazdu

Wyposazenie elektryczne zestawu pomiarowego z systemem LCMS sktada sie z nastepu-
jacych elementéw:

1. Przetwornico-tadowarka Victron Multiplus oraz panel sterowania.
Przetwornico-tadowarka (rys. 3.1a) zapewnia zasilanie gniazd 230V oraz umozliwia
tadowanie pojazdu z zewnetrznej sieci 230V. Panel sterowania przetwornicy (rys.
3.1b) znajduje sie na lewej Scianie przedziatu osobowego.

b)

Rys. 3.1. Dodatkowe wyposazenie elektryczne: a) przetwornico-tadowarka Victron Multiplus,
b) panel sterowania przetwornico-tadowarki

2. Listwy zasilajace z gniazdami 230 V.
W samochodzie znajduja dwie listwy zasilajace 230 V (rys. 3.2) do ktérych podia-
czone sg komputery pomiarowe oraz pozostaty sprzet.

Rys .3.2. Listwy zasilajace z gniazdami 230 V.

3. Zewnetrzne gniazdo tadowania 230 V wraz z przewodem.
Gniazdo jest zlokalizowane z lewej strony pojazdu (rys. 3.3a, b) i umozliwia ta-
dowanie pojazdu z sieci zewnetrznej 230 V. Przy uzyciu przewodu (rys. 3.3c)
umozliwiajgcego podtaczenie do zewnetrznego zrddta, pojazd moze by¢ obstugi-
wany w czasie postoju. W ten sposéb jest tadowany akumulator rozruchowy jak
i akumulatory dodatkowe. System uniemozliwia uruchomienie silnika podczas ko-
rzystania z zewnetrznego zrédfa zasilania.
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Rys. 3.3. Dodatkowe wyposazenie elektryczne: a) zewnetrzne gniazdo fadowania 230 V,
b) widok gniazda, c) przewdd podtgczeniowy

4. Bezpieczniki dodatkowej instalacji elektrycznej.
Bezpieczniki (rys. 3.4) znajdujaq sie na lewej $cianie przedziatu osobowego. Zabez-
pieczajq nastepujgce elementy:
K1 — stycznik 16 A — blokada rozruchu,
B1 — wiacznik réznicowo-pradowy 16 A — gniazdo zewnetrzne 230V,
B2 — wiacznik réznicowo-pradowy 16 A — gniazda 230 V Rack,
F1 — bezpiecznik 7,5 A — o$wietlenie sufitowe,
F2 — bezpiecznik 5 A — panel Victron.

Rys. 3.4. Skrzynka z bezpiecznikami elektrycznymi
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4. Przygotowanie pojazdu pomiarowego do
wykonywania pomiarow

Poszczegdlne czynnosci ktére nalezy wykonac przed przystgpieniem do wykonywania
pomiarow:
1. Instalacja czujnika pomiaru odlegtosci.
Czujnik do pomiaru dtugosci nalezy zainstalowaé na tylnym lewym kole.

Rys. 4.1. Czujnik pomiaru odlegto$ci zamontowany na kole

2. Sprawdzenie czystosci szybek w obudowach kamer.
W celu poprawnego wykonania pomiaru nalezy sprawdzi¢ czystos¢ szybek w obu-
dowach kamery przedniej i tylnej. W razie koniecznosci nalezy szybki wyczyscic.

3. Wiaczenie systemu zasilania 230V.
W celu wiaczenia systemu zasilania nalezy ustawi¢ przetacznik inwertera (rys. 4.2)
w pozycji ON. Nastepnie nalezy uruchomi¢ panel sterujacy inwertera znajdujacy
sie w obudowie rack, pojawi sie logo VE.Net (rys. 4.4a). Kolejno nalezy wcisnac¢
przycisk (B) (rys. 4.4b), wtedy inwerter zostanie wtaczony i pojawi sie komunikat
Inverter on (rys. 4.4c).

MultiPlus Compact
123] 20007| 801

i capachy 4 30k | tes Ty ¥

Rys. 4.2. Ustawienia systemu zasilajgcego
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Rys. 4.4. Poszczegolne etapy wiaczania inwertera

5. Uruchomienie urzadzen

Poszczegdlne czynnosci jakie nalezy wykonaé, aby uruchomic¢ urzadzenia pomiarowe sys-
temu LCMS sa nastepujace:

1. Wigczenie centralnego urzadzenia zasilajgco-kontrolnego , Trigerbox”. poprzez uzy-
cie przycisku Main (1) (rys. 5.1).

Rys. 5.1. Uruchomienie centralnego urzadzenia zasilajqco-kontrolnego , Triggerbox”
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2. Wiaczenie 3 komputeréw (CentralPC, CamPC, LCMSPC), z ktorych sktada sie system
pomiarowy (rys. 5.2), w dowolnej kolejnosci.

3. Wigczenie urzadzenia pozycjonowania Applanix przyciskiem (2) znajdujacym sie na
urzadzeniu zasilajaco kontrolnym Triggerbox (rys. 5.1) Aby wigczy¢ system pozy-
cjonowania GPS nalezy przytrzymac przez okoto 2 s przycisk po lewej stronie urza-
dzenia, do momentu gdy podswietli sie przycisk na zielono (rys. 5.3).

4. Wigczenie systemu LCMS controler kluczykiem, znajdujacym sie w szarej obudowie
2u, zgodnie z ruchem wskazéwek zegara. Po wigczeniu systemu powinny zapali¢ sie
wskazniki Power ON na kolor zielony. Lampki Laser ON sygnalizujg aktywnos$¢
projektoréw laserowych.

M

CentralPC [l
Ve

=
e

[

Rys. 5.4. Uruchomienie systemu kamer LCMS
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6. Uruchomienie aplikacji

Uruchomienie poszczegdlnych aplikacji niezbednych do wykonania badan automatycznej
oceny stanu nawierzchni:
1. Systemu synchronizacji czasu Meinberg.
System Meinberg synchronizuje czas na wszystkich jednostkach komputerowych
w pojezdzie wzgledem czasu GPS. Przed witaczeniem innych aplikacji nalezy spraw-
dzi¢ czy na kazdym komputerze czas zostat poprawnie zsynchronizowany. Do kon-
troli stuzy aplikacja Meinberg Monitor, ktéra automatycznie zostaje uruchomiona po
uruchomieniu systemu Windows.

F7| Meinberg Radio Clock Monitor v3.06.99.13 (Resd Only Mode. Start a5 admin!) o ®
Setup Help
Time Adustment | Time Service | Service Events | Windows Time Zooe |

PC system time. Sy, 20/12/2015 18:04:05.67 Srodkowoeuropejski czas stand
Reference time: Su, 20/12/2015 18.04:0567 CET
Time difference: +0.000s
Referance clock: GPS180PEX S/N 023511024450 (FWv2.04 / ASICv8.06)
Stote of ime service.  active (Time Adjustment -0.010ms/s)

Radw Clock | Rewr. Config | Timezone | COM Port | Holdover | IRIG Out | Puises | Synth | Captue Events | it 1 * ]
LIRS G FS 1 60PEX. S/N 029511024450 (FW V204 [ASICvB065) || ‘
Radio Clock Time: Su, 20/12/2015 18:04:.06.08 CET
Last Sync: Su, 20/12/2015 18:04.00.00 CET
Mode: Normal Operation

1 _{Swte Time is svnchronized|

2 Receiver posmon has been venfied 3

AN

[Pasiton: N5212:32.30", E 18713'5354". 117m|[ GPS Satelites: 10 inview, 10 tracked)|

Objasnienia:
1. State: Time is synchronized — czas zostat zsynchronizowany;
2. Position: N..., E... — wspdtrzedne potozenia pojazdu;
3. GPS Satellites: 10 in view, 10 tracked — liczba dostepnych satelit (minimalna
liczba potrzebna do synchronizacji — 9 in view, 6 tracked)

Rys. 6.1. Ekran programu Meinberg do synchronizacji czasu

2. Oprogramowania do rejestracji zdje¢ DCamCount.
Oprogramowanie do rejestracji zdje¢ korytarza drogi znajduje sie na komputerze
CamPC. Ikong na pulpicie nalezy wtaczy¢ oprogramowanie. Po uruchomieniu pro-
gramu pojawi sie okno jak na rys. 6.3. Zostanie wyswietlona informacja o zainicjo-
waniu kamery przedniej i tylnej.

DCAMCont

Rys. 6.2. Ikona uruchamiajaca rejestracje zdje¢ kamer pogladowych

5| DCAMCont =n|EC]
Tylnia LUT erfolgreich geladen
Przednia LUT erfolgreich geladen
Tylnia PhySpeed: 3

Tylnia gestartet
Przednia PhySpeed: 3
Przednia gestartet

Rys. 6.3. Ekran informujacy o uruchomieniu kamer pogladowych

11
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3. Oprogramowania do zbierania danych GPS LV_POS View Applanix.
Po pojawieniu sie adresu IP w oknie programu LV POSView mozna dokonac potg-
czenia z urzadzeniem. W tym celu uruchamiamy przycisk Connect.
Na tym etapie sprawdzamy czy wszystkie statusy sa poprawne i doktadnosci pomia-
rowe mieszczg sie w zatozonych granicach . Jezeli tak, to ikony sg koloru zielonego
w czesci Accuracy.
Jezeli wspoditrzedne GPS sg wysSwietlane i wszystkie statusy sg poprawne, to mozna
przystapi¢ do zapisywania danych surowych.

POS Ly
z

.

LV POSView

Rys. 6.4. Ikona uruchamiajgca program LV-POSView

ld
3

B Lv-Posview
File Settings Logging View Tools Diagnostics Help

Status -Accuracy- Attitude
POS Mode Nav: Full A RMS Accuracy
@ Atitude
IMU Status OK Roll (deg) -0,447 0,027
DM Status  ZUPD & Heading Pitch (deg) 0,279 0,027
Nav Status  Pri. DGPS Heading (deg) 359,472 0,018
GAMS Online @ Position
Logging Idle ;
A P
Disk Usage @ Velocity Speed (km/h)[ 0,000 | Track (deg) N/A
Position Velocity
RMS Accuracy (m) RMS Accuracy
Latitude 52°12'34,7708" N 0,354 North (m/s) 0,000 0,009
Longitude 18°13'54,2169" E 0,354 East (m/s) 0,000 0,009
Altitude (m) 117,953 0,548 Down (m/s) 0,000 0,008
~Dynamics Events
Angular Rate (deg/s)  Accel. (m/s?) Time Count
Longitudinal 0,000 0,000 Event 1
Transverse 0,000 0,000 Event 2
Vertical 0,000 0,000 PPS 12:10:52,000000 GPS 7340
12015-12-19 12:10:52 GPS 2:02:20 POS 9962,513 DMI Connected

Rys. 6.5. Ekran programu LV-POSView

4. Oprogramowania do rejestracji profili LCMS - LcmsAcquistionControl.
Program LcmsAcquistionControl uruchamiamy ikong na pulpicie komputera LCMSPC.
Po uruchomieniu programu nalezy zainicjowa¢ kamery przyciskiem Init. Po popraw-
nym zainicjowaniu kamer obraz programu powinien wyswietla¢ gotowos$¢ do pomiaru.

Rys. 6.6. Ikona uruchamiajaca LcmsAcquistionControl

12
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Rys. 6.8. Ikona przycisku Init

Inid °Start .Uninit

Rys. 6.9. Ikona informujgca o gotowosci do pomiaru

5. Oprogramowania LcmsControl, ikong z pulpitu komputera LCMSPC (rys. 6.10).

Umozliwia ono

komunikacje pomiedzy programem LcmsAcquistionControl, a kom-

puterem centralnym. Po uruchomieniu programu pojawi sie okno jak na rys. 6.11.

(cm=Control

Rys. 6.10 Ikona uruchamiajgca program LCMSControl

# | LemsControl

o[-0 )

Rys. 6.11. Ekran programu LCMSControl
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6. Uruchomienie oprogramowania MessControl2, ikong z pulpitu komputera CentralPC
(rys. 6.12).
Oprogramowanie umozliwia zapisywanie danych pozycji GPS z urzadzenia Applanix.
Po uruchomieniu programu pojawi sie okno jak na rys. 6.13.

E‘l

MessControl2

Rys. 6.12. Ikona uruchamiajaca program MessControl2

% | MessControl2 ii)i

Devl/portB/lineB:7

Dev—1/porti/lineB:0 =
Dev—1/port@/1lineB:? =
i : B Applanix-Time: -1
Distance: B Applanix-Time: 14508527480.3688058
AAAB2 Distance: B Applanix-Time: 14585274806.8730147
B0AAA3 Distance: B Applanix-Time: 1450527481 .378822

10084 Distance: B Applanix-Time: 1458527481 .87883085

Rys. 6.13. Ekran aktywnego programu MessControl2

7. Pomiar

Po wykonaniu wszystkich czynnosci wymienionych w rozdziale 6 mozna przystgpi¢ do
pomiarow:

1. Na komputerze CentralPC w katalogu D:\Data nalezy utworzy¢ katalog z nr pro-

jektu (nazwa projektu). Nastepnym krokiem jest uruchomienie programu MessGui,
ikong z pulpitu komputera CentralPC (rys. 7.1). Po uruchomieniu programu pojawi
sie okno jak na rys. 7.2.
W programie MessGui powinna sie pojawic lista kamer: Tylna i Przednia oraz kame-
ra LCMS1. Pola podswietlone na kolor zielony informujg o poprawnej komunikacji
programu sterujacego z kamerami. Nalezy nastepnie wybra¢ projekt, pod ktérym
beda rejestrowane dane.

2. Nalezy ustawi¢ sie samochodem na wybranym odcinku do pomiaru i wcisng¢ przy-
cisk START w programie MessGui.

Zdjecia z kamery przedniej bedg zapisywane co 5 m. Zdjecia z kamer LCMS zostang
zapisane co 10 m.
W polu Zapisano powinien zwiekszac¢ sie licznik informujacy o kolejnych zapisanych
zdjeciach z kazdej kamery. Na kazdym komputerze nalezy sprawdzi¢ poprawnosci
zapisywania danych.
Na komputerze CamPC nalezy sprawdzi¢ jako$¢ zapisywanych zdjec.
Na komputerze LCMSPC nalezy sprawdzi¢ poprawnos¢ zapisywanych profili.
Po zakonczeniu pomiaru nalezy wcisng¢ przycisk STOP w programie MessGui.
Dane pomiarowe zostajg zapisane na poszczegolnych komputerach, sg rejestrowane
w Scisle okreslonej strukturze folderdw, ktdra jest dokfadnie taka sama na kazdej
jednostce PC:
D:\Data — folder nadrzedny na dysku bedgcym magazynem danych
\09000 — folder z nr lub nazwa projektu
\20150910 — foldery z datg pomiaru, codziennie nowy folder
\000\001\002 — foldery z numerem pomiaru, kazdy
START = nowy pomiar
\20150911

\...

14
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2

MessGui 20151215

Rys. 7.1. Ikona uruchamiajaca program poimiarowy MessGui

[ =n —= &
— (=l
|Czas GPS |13:31:20 | Projekt: 09000 ‘
cas

Di
Numer Opis Czas Hes
LogEBF -
Zapisano:  Bledy: Dysk [GB]: Balans bieli: Bufor-CCD:
[¥| Droga[m]: 5.0 0

5

0

LogLams

Kamera Zapisano:  Btedy: Dysk [GB]: Balans bieli: Bufor-CCD:
woogmico | SN WSS o o
Tnformade -/ AON
Operator
Numer drogi

Kierunek @+

Poczgtek odcinka

-

Numer pasa |1 v
Pododdziat

Pikietaz pocz.

Numer jezdni |1 >
Numer odcinka

Wezet pocz.
Wezet konc. |
Km glob. pocz.
Poczatek objazdu
Szerokost 52 21 \
Diugosé 18, 232
Wysokosé (m) 117 72

! . -
 ozes NGO Poczatek innej
Roll 042 \_ . i
Heading o022 [N008 nawierzchni
Status Bezczynny

Rys. 7.2. Ekran programu pomiarowego MessGui

8. Kopiowanie danych

Kopiowanie danych nalezy wykonac¢ z komputera LCMSPC na dysk przenosny. Stuzy do
tego oprogramowanie Messdaten, ktore uruchamiamy ikong Messdaten (rys. 8.1) Po uru-
chomieniu programu pojawi sie okno, jak na rys. 8.2 Wybieramy projekt do skopiowania
ikong Lupa, w oknie po lewej stronie pojawi sie lista z projektami. Nalezy zaznaczyc¢
wybrany projekt, wskazac¢ lokalizacje miejsca docelowego kopiowania, a nastepnie ikone
Kopiuj (rys. 8.3). Pliki zostang skopiowane na docelowy dysk przenosny. Informacja o po-
stepie kopiowania bedzie wyswietlana w oknie jak na rys. 8.4.

Kazdy folder zawiera nastepujgce dane:
pliki FIS — dane z kamer 3D (1 plik FIS = 10 m),
pliki PICTURES — kontenery zdje¢ pogladowych (1 plik = 500 zdje¢),
pliki APPL — dane z systemu GPS/INS (w czasie rzeczywistym),
pliki LOG/TXT — informacje dodatkowe na temat pomiaru.

5

Messdaten

Rys. 8.1. Ikona uruchamiajaca program do kopiowania danych Messdaten
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T | z[ b M

Rys. 8.2. Ekran programu do kopiowania danych Messdaten
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Rys. 8.3. Ekran z wyborem odcinkéw do kopiowania

Nazwa pliku Wielkosé Data e ‘
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_000142fis 6053022 2215122017:3
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_0001431is 6088965 215122017.35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000144fis 6108774 201512201735
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_000145is 5852535 201512201735
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_000146 is 6053317 20151220 17:35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000147fis 6001853 2015122017:35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_0001484is 6080031 2015122017.35
Zagorowska_GDDKIA2_20151213_000_Lems_000149fis 578119 201512201735
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_0001501is 5791388 20151220 17:35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000151 is 5847019 2015122017:35 ‘
Zagorowska_GDDKIA2_20151215_000_Loms_000152fis 5890829 2015122017:35 I
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_0001531is 6011432 20151220 17.35 |
Zagorowska_GDDKIA2_20151213_000_Lems_000154 is 6123006 20151220 17:35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_0001554is 6247794 2015122017:35
Zagorowska_GDDKIA2_2015121_000_Loms_000156 is 6290168 20151220 1735
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000157is 6868406 201512201735
Zagorowska_GDDKIAZ_20151219_000_Lems_0001581is 719013 2015122017.35
Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_0001594is 7356295 2015122017:35
229 000.CCD_fr 1797303 20151218 11:28
‘7=mv\u-vln ANNKIAY MMKR1212 AN MM ErmedRasre MM na |7 INMR12.12 1190
44302 z[b M

Nazw plicu Wiekosé Data -

: Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Loms_000142fis 6053022 21512201735
& [7]GDDKIA2 Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000143fis 6088965 201512:2017:35
7120151218 Zagorowska_GDDKIA2_20151219_000_Lems_000144fis 6108774 2015-12-20 17:35
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Zatacznik D6 Instrukcja pomiaréw zestawem LCMS
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9. Kalibracja systemu pomiaru dystansu

Procedura kalibracji czujnika pomiaru dystansu oraz innych systeméw pomiarowych
zostata opisana w osobnej instrukcji.

10.

Czynnosci pomiarowe — opis skrocony

Czynnosci pomiarowe — opis skrécony:

1.

2.
3.
4.

Uruchomienie pojazdu.
Witaczenie inwertera Victron Multi — przetwornica 12VCDC/230VAC.
Instalacja czujnika pomiaru dtugosci drogi.
Uruchomienie urzadzen pomiarowo-rejestrujacych:
a) wigczenie centralnego urzadzenia zasilajgco-kontrolnego Triggerbox,
b) wiaczenie komputeréw: CentrallPC — ComPC-LCMS,
C) wigczenie systemu pozycjonowania Applanix,
d) wigczenie systemu zasilania kamer LCMS Controler.

. Sprawdzenie systemu synchronizacji czasu Meinberg.

Uruchomienie wszystkich aplikacji:
a) LCMSPC:
— LcmsAcquistionControl,
— LCMSControl,
b) CamPC:
— DCAMCount,
¢) CentralPC
— PosLWiew Applanix,
— MessControl2,
— MessGui,
— Nawigacja.

. Pomiar — wpis danych lokalizacji odcinka, numeru drogi, numeru pasa i jezdni

w programie MessGui.

. Zakonczenie pomiarow — przed wykonaniem przycisku STOP spisujemy liczbe zdjec

z kamer LCMS i kamer pogladowych (PRZOD, TYL).

. Kopiowanie danych — program Messdaten.
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