Zat. 3 Test stanowiska wazenia pojazdéw w ruchu sprawdzajgcy poziom
detekcji, identyfikacji i klasyfikacji pojazdéw.

1. Definicje

I.1. Obszar detekcji

Obszar detekcji to prostokat, ktdérego szerokos¢ wyznacza szerokos$¢ pasa ruchu na ktérym
zainstalowane sg czujniki wagowe, tzn. odlegto$¢ pomiedzy oznaczeniem poziomym z prawej
i lewej strony pasa jezdni, jego dtugosc jest z kolei dtugoscig odcinka na ktérym zamontowane
sq czujniki w nawierzchni (czujniki nacisku, petle indukcyjne).

Na drodze z ruchem dwukierunkowym przewiduje sie, ze wykrywane powinny by¢ wszystkie
pojazdy jadace wskazanym pasem ruchu, w okreslonym kierunku, nawet wdwczas, gdy
przejezdzajg po nim tylko czesciowo. Zakfada sie, ze pojazd powinien by¢ wykryty gdy co
najmniej jedno koto z kazdej osi pojazdu w catosci przejedzie po wskazanym pasie ruchu
(o obrebie wyznaczonym przez oznakowanie poziome). W przypadku jezdni z ruchem
dwukierunkowym o wiecej niz jednym pasie ruchu w jednym kierunku pojazd ma by¢
zarejestrowany raz niezaleznie czy przejechat w catosci po jednym pasie ruchu czy czesciowo
po dwdch pasach ruchu w jednym kierunku. W takim ukfadzie pomiarowym przyjmuje sie, ze
pojazd jest poza obszarem detekcji gdy w catosci wyjechat wszystkimi kotami na przeciwny pas
ruchu.

I1.2. Poziom detekcji

Poziom detekcji d to miara okreslajaca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby wykrytych przez
badany system pojazdow do liczby wszystkich pojazdéw przejezdzajacych przez dany obszar
detekcji, w zadanym czasie, w zadanym kierunku, na wskazanym pasie ruchu, z predkoscig
wskazang w OPZ w punkcie 3.5 ppkt. 4).

Przy wyznaczaniu poziomu detekcji brane sg pod uwage dwa zrddta btedow:
a) em - pominiecie pojazdu przez system (liczba pojazdow pominietych),

b) & - wykrycie nieistniejgcego pojazdu przez system (liczba fatszywie wykrytych
pojazdow).

Jezeli N to liczba pojazddéw, ktére faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom
detekcji d okreslamy ze wzoru:

d=(N—8m—8f)/N

Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu co najmniej zgodnego
z klasyfikacja 8+1 oraz klasyfikacjg COST 323.

Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazddow, ktorych system moze
nie wykry¢:

a) rowerdw,
b) motorowerdw,
c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

I1.3. Poziom klasyfikacji — rozpoznawanie klasy pojazdu wedtug klasyfikacji 8+1
i COST 323

W najprostszym przypadku przez klasyfikacje pojazdu rozumie sie jego detekcje, a nastepnie
przyporzadkowanie go do wiasciwej klasy zgodnie z przyjeta klasyfikacja.
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Przez pojecie ,poziom klasyfikacji” Ki rozumie sie warto$¢ procentowag bedacg stosunkiem
liczby poprawnie sklasyfikowanych pojazdéw (sprawdzane osobno dla kazdej klasy pojazdu)
Kiok do liczby wszystkich pojazdow odpowiedniej klasy dajacych sie sklasyfikowaé zgodnie z
przyjeta klasyfikacja Nim, ktdére przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji),
w okreslonym kierunku, w okreslonym czasie, z wtasciwg (okreslong w poprzednim punkcie)
predkoscia:

Liczbe pojazdow, ktére da sie sklasyfikowaé¢ w okreslonym szeregu pojazdow wyznacza
ekspert podczas testu - ekspert odrzuca te pojazdy, ktorych nie moze sklasyfikowac
jednoznacznie cztowiek. Pod uwage nie sq brane zatem pojazdy:

a) pojazdy nienormatywne - przekraczajgce dopuszczalng diugosc itp.

Klasa pojazdu jest uznawana za rozpoznang poprawnie jezeli rozpoznana automatycznie klasa
pojazdu zgadza sie z klasg rozpoznang przez eksperta.

I1.4. Poziom identyfikacji — rozpoznawanie tablicy rejestracyjnej

W najprostszym przypadku przez identyfikacje pojazdu rozumie sig jego detekcje, a nastepnie
rozpoznanie numeru tablicy rejestracyjnej.

Przez pojecie ,poziom identyfikacji” r rozumie sie warto$¢ procentowg bedacg stosunkiem
liczby poprawnie rozpoznanych tablic pojazdow Kok do liczby wszystkich pojazdow dajacych sie
zidentyfikowac¢ Nip, ktore przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji), w okreslonym
kierunku, w okreslonym czasie, z wtasciwg (okreslong w poprzednim punkcie) predkoscia:

Liczbe pojazddéw, ktére da sie zidentyfikowaé w okreslonym szeregu pojazddw wyznacza
ekspert podczas testu - ekspert odrzuca te pojazdy, ktore nie moze zidentyfikowad
jednoznacznie cztowiek. Pod uwage nie sq brane zatem pojazdy:

a) motory, dla pomiaréw od przodu,
b) maszyny rolnicze bez oznakowania tablica rejestracyjng,
c) pojazdy nieposiadajace tablicy rejestracyjnej,

d) pojazdy z tablicg rejestracyjng nieczytelng, co do ktdorych ekspert ma watpliwosci
w okresleniu numeru rejestracyjnego,

e) pojazdy z krajow nie lezacych na kontynencie europejskim.

UWAGA ! - jezeli kamera ARTR nie obejmuje catego obszaru detekcji w wyniku czego dla
wykrytego przez detekcje pojazdu tablica jest niewidoczna, badz widoczna tylko czesciowo -
pojazd taki nalezy zakwalifikowac¢ jako pojazd niezidentyfikowany (bez rozpoznania tablicy) ale
dajacy sie zidentyfikowac, czyli zaliczony do grupy Nip.

Przyjmuje sie, ze numer rejestracyjny to ciag duzych liter i cyfr, nie dtuzszy niz 10 znakdéw, bez
separatorow oraz innych znakow specjalnych. W przypadku niektérych krajow wymagane jest
rozpoznawanie odpowiednich znakéw narodowych (np. ,umlaut” w tablicach niemieckich). W
przypadku tablic rejestracyjnych z krajéw, gdzie nie stosuje sie alfabetu tacinskiego dopuszcza
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sie rozpoznawanie liter i cyfr w odpowiednim dla danego kraju alfabecie (np. cyrylica).
Na rozpoznawanie tablic nie powinny mie¢ wptywu:

a) kolor liter i kolor tta,

b) odblaskowosg,

c) utozenie znakow (jednorzedowa, dwurzedowa),

d) miejsce umieszczenia tablicy na pojezdzie.

Jezeli w obrazie poddanym analizie znajduje sie wiecej niz jeden pojazd to uktad detekcji
powinien wykry¢ kazdy pojazd niezaleznie, a uktad identyfikacji powinien rozpozna¢ tablice
rejestracyjne kazdego z pojazdéw z osobna.

Tablica rejestracyjna jest uznawana za rozpoznang poprawnie jezeli rozpoznany automatycznie
ciag znakdédw zgadza sie literalnie co do liczby znakdw oraz ich wartosci z wynikiem wskazanym
przez eksperta - przy porédwnaniu wszelkie znaki inne od liter i cyfr sg pomijane. W
porownywaniu nie sg brane pod uwage kody kraju (np. tzw. europlakietki z tablic
europejskich). W poréwnywaniu litery sg kapitalizowane.

II Tok postepowania

1. Zgtoszenie zamiaru przeprowadzenia testu sprawdzajacego poziom detekdcji,
identyfikacji i klasyfikacji pojazdéw stanowiska do wazenia pojazdéw w ruchu.

2. Przygotowanie testu sprawdzajacego poziom detekcji, identyfikacji i klasyfikacji
pojazdéw stanowiska do wazenia pojazdéw w ruchu.

3. Test sprawdzajacy poziom detekcji, identyfikacji i klasyfikacji pojazdéw stanowiska do
wazenia pojazdéw w ruchu.

4. Przekazanie zréodtowych danych z testu w dniu jego przeprowadzenia.

5. Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu sprawdzajacego poziom detekcji,
identyfikacji i klasyfikacji pojazdow stanowiska do wazenia pojazdéw w ruchu.

6. Zatwierdzenie raportu.

Ponizej przedstawiono szczegdtowy opis poszczegdlnych punktéw procedury.

II.1. Zgloszenie zamiaru przeprowadzenia testu sprawdzajacego poziom detekcji,
identyfikacji i klasyfikacji pojazdow stanowiska do wazenia pojazdéow w ruchu.

Termin przeprowadzenia testu sprawdzajacego Wykonawca obowigzany jest uzgodnic
z osoba upowazniong do nadzoru testu przez Zamawiajacego.

I1.2. Przygotowanie testu sprawdzajacego poziom detekcji, identyfikacji i
klasyfikacji pojazdéw stanowiska do wazenia pojazdow w ruchu.

Dokumentacja filmowa

W celu weryfikacji poprawnosci dziatania detekcji, identyfikacji i klasyfikacji pojazdow
konieczne jest zastosowanie rejestracji wideo. Dokumentacja filmowa powinna obejmowacd
wszystkie pojazdy przejezdzajace przez obszar detekcji i powinna mieé charakter ciggty.
Kamery nalezy zlokalizowa¢ w taki sposdb, aby wyraznie widoczne byly pojazdy jadace w obu
kierunkach oraz nawierzchnia znajdujgca sie w obszarze detekcji. Na nagraniu musi by¢
widoczna data i godzina, zsynchronizowane z czasem licznika pomiarowego - ufatwi to
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pézniejsza kontrole wynikéw. Kamery muszg by¢ zainstalowane w takim miejscu, by
zarejestrowany przez nie obraz byt czytelny, niezaleznie od warunkdéw oswietleniowych i
atmosferycznych. Wymagane jest, aby zarejestrowany obraz pozwalat na bezproblemowe
rozpoznanie kategorii pojazdow (zgodnych z klasyfikacjg 8+1 oraz klasyfikacjg COST 323).

I1.3. Przeprowadzenie Testu

I1.3.1 Aspekty statystyczne

Zaktada sie, ze testowane parametry (poziom detekcji, poziom identyfikacji, poziom
klasyfikacji) to zmienne losowe o rozktadzie dwumianowym, opisujagcym liczbe sukceséw k
(poprawnych rozpoznan) w ciggu N niezaleznych prdb, przy czym za sukces rozumiane jest
poprawne wykrycie pojazdu, poprawne rozpoznanie numerdw tablicy rejestracyjnej, poprawne
rozpoznanie klasy pojazdu.

II.3.2 Préba testowa

Aby uzyskac statystycznie wiarogodny wynik dla wartosci testowanych przewiduje sie, ze
rozmiar prébki testowej nie moze by¢é mniejszy niz 1200 pojazdow.

Prébka ta podzielona jest na trzy podtesty:
a) 500 pojazdow zarejestrowanych w dzien, przed potudniem (DR500),
b) 500 pojazdow zarejestrowanych w dzien, po potudniu (DP500),

c) 200 pojazddéw zarejestrowanych w nocy (N200).

Za dzien nalezy rozumie¢ okres od poczatku astronomicznego dnia (astronomiczny wschod
stonca) + 1 godzina, do konca astronomicznego dnia (astronomiczny zachdéd stonca) - 1
godzina. Za noc nalezy rozumiec¢ okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie stonca oraz do
2 godzin przed astronomicznym wschodem stonca.

Sformutowanie ,przed potudniem” oznacza co najmniej 1 godzine przed astronomicznym
potudniem natomiast sformutowanie ,po potudniu” oznacza co najmniej 1 godzine po
astronomicznym potudniu. Wyznaczenie astronomicznego wschodu, zachodu stonca oraz
potudnia odbywa sie na podstawie informacji o lokalizacji pomiarowej i wtasciwych tablic
astronomicznych. Wyliczone wartosci wpisywane sg do protokotu testéw.

(W przypadku gdy test ma dotyczyc¢ tylko poziomu detekcji i poziomu klasyfikacji nie
ma koniecznosci rozdzielania prébki testowej na trzy podtesty.)

I1.3.3 Przebieg testu

W pierwszym kroku okreslona zostanie pora dla wykonania testu. Nastepnie o zadanym czasie
zarejestrowane w postaci ciggtego nagrania video (podzielonego na trzy podtesty) zostanie
kolejno co najmniej tyle pojazdéw ile wskazano w pkt. I1.3.2. Kazdy pojazd w probce musi
mie¢ swoj unikatowy numer kolejny, a wszystkie pojazdy w danej prébce muszg by¢
ponumerowane w sposéb monotonicznie rosnacy.

I11.4. Przekazanie zrédiowych danych z testu w dniu testu

Bezposrednio po zakonczeniu testu sprawdzajacego stanowisko do wazenia pojazdow w
ruchu, Wykonawca zobowigzany jest przekaza¢ kopie dokumentacji filmowej oraz pliki
zrédtowe osobie, upowaznionej przez Dyrektora witasciwego Oddziatu GDDKIiA, do nadzoru
testu.
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Wykonawca zobowigzany jest przekaza¢ pliki zrodlowe zebrane 1z licznika
w nieprzetworzonej formie wraz z opisem ich struktury. Jesli plik nie jest zapisywany
w powszechnych formatach plikow, np. txt, dbf, xml wykonawca powinien dostarczy¢ réwniez
oprogramowanie do jego konwersji.

Przekazanie zrodtowych danych z testu sprawdzajgcego stanowisko (dokumentacji
filmowej i plikdow zrédtowych) nalezy potwierdzi¢ protokotem pisemnym. Protokot powinien
zawiera¢ m.in.:

e Opis przekazywanych danych i ich nosnikdw,

e Imiona i nazwiska o0sdb przekazujacych dane ze strony wykonawcy testu i osoby
upowaznionej do ich odbioru (upowaznionej przez Dyrektora wiasciwego Oddziatu
GDDKIA do nadzoru testu),

e Miejsce i date sporzadzenia protokotu.

I1.5. Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu sprawdzajacego poziom
detekcji i klasyfikacji pojazdow stanowiska do wazenia pojazdow w ruchu.

Po zakonczeniu testu sprawdzajacego, Wykonawca jest obowigzany dostarczy¢ do
Zamawiajacego Raport podsumowujgcy badanie, ktéry powinien zawiera¢ m.in.:

Cel i zakres przeprowadzonego badania.

Opis lokalizacji stanowiska pomiarowego, uwzgledniajacy m.in.:

- Numer drogi i pikietaz.

- Godziny w jakich odbywat sie test, warunki pogodowe, temperatura powietrza.

- Schematyczny rysunek z lokalizacjg stanowisk pomiarowych, numeracjg pasow
ruchu oraz ewentualng numeracjg stanowisk.

- Opis geometrii drogi - szeroko$¢ pasa ruchu, liczba jezdni, liczba paséw,
mozliwos¢ wyprzedzania sie pojazddw, zjechania na pas awaryjny, ograniczenia
predkosci, zaktocenia ruchu itp.

Zebrane w formie tabelarycznej wyniki automatycznej klasyfikacji i identyfikacji

wykonanej przez testowany system preselekcyjny dla kazdego pojazdu

przejezdzajqcego przez obszar detekcji.

Ocene poprawnosci klasyfikacji i identyfikacji kazdego pojazdu dokonang przez

eksperta.

Obliczony poziom detekcji, identyfikacji oraz poziom klasyfikacji dla kazdej klasy

pojazdow wedtug klasyfikacji 8+1 oraz COST 323 dla przedziatdw obejmujacych 15

minut przeprowadzania testu (nagrania video) oraz dla catosci prébki testowej.

Uwagi dotyczgce metodologii przeprowadzania testu.

Ponizsze tabele wypetnione danymi pozyskanymi w trakcie przeprowadzania testu -

osobno dla kazdego przedzialu obejmujacych 15 minut przeprowadzania testu

(nagrania video) oraz dla catosci probki testowej:

Klasa pojazdu Niio Kiok  Kiok [/ Nip

dla pojazdéw niesklasyfikowanych

dla motocykli:

8+1

dla samochoddéw osobowych:
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dla samochoddw dostawczych:

dla samochoddw osobowych z
przyczepa:
dla samochodow ciezarowych:

dla samochodow ciezarowych z
przyczepa:
dla pojazdéw naczepowych:

Klasa pojazdu Niio Kiok  Kiok /| Nip

Samochody osobowe, Sam.
osobowe z lekkimi przyczepami i
samochody dostawcze o masie
<35kN

Samochody ciezarowe 2-osiowe

Samochody ciezarowe 3-o0siowe
Samochody ciezarowe 4-osiowe
Ciagniki siodtowe od trzech do
szesciu osi (0 maksymalnie dwu
COST 323 osiach w grupie)

Ciagniki siodtowe od pigciu do
siedmiu osi (0 maksymalnie trzech
osiach w grupie)

Samochody ciezarowe z
przyczepami

Autobusy

Inne pojazdy

N Em |Ef d=(N-Em-Ef)/N

Detekcja

Ponadto do raportu nalezy dotaczyé: ptyte CD/DVD z danymi zrédtowymi oraz nagranym
materiatem wideo.

I1.6. Zatwierdzenie raportu

Raport z przeprowadzenia testu sprawdzajgcego stanowisko do wazenia pojazdow w ruchu, ma
by¢ przestany/przekazany do Zamawiajacego, a nastepnie zatwierdzony przez Zamawiajacego.
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