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1

Inventia se referd la sistemele de control al
miscarii vehiculelor, in special la procedee si
dispozitive de control al respectarii regulilor de
circulatic rutierd, si anume al respectarii
regimului de viteza.

Procedeul propus prevede prelucrarea
comuna a semnalelor de la un radiolocator si
de la o camerd video panoramicd. Fluxurile de
date, obtinute de la camera video si
radiolocator, se utilizeaza independent, dupd
care acestea se compard §i se obtin date despre
viteze si coordonate cu o probabilitate redusa
de eroare la identificarea vehiculului, care
comite incdlcarea.

Dispozitivul de realizare a procedeului
propus este constituit dintr-un radiolocator cu
un modul de procesare a semnalelor, care

2
asigurd calcularea vitezei si distantei tuturor
vehiculelor, care se afld pe segmentul selectat
al platformei drumului, $i o camera video
panoramica.

Rezultatul tehnic constd in aceea ca
procedeul dat si dispozitivul de realizare a lui
asigura reducerea probabilitatii de eroare la
identificarea  vehiculului, care  comite
incdlcarea, maresc intinderea zonei de control
al regimului de vitezd de deplasare péand la
cateva sute - mii de metri, permit de a reduce
cheltuielile de constructie si Intretinere a
estacadelor pentru instalarea dispozitivelor de
control al regimului de viteza.

Revendicdri: 5

Figuri: 6



(54) Process for determining the movement speed and coordinates of vehicles with
their subsequent identification and automatic recording of traffic rules
violations and device for its implementation

(57) Abstract:
1

The invention relates to vehicle traffic
control systems, in particular to processes and
devices for monitoring the observance of road
traffic rules, including the observance of speed
mode.

The proposed process provides for the
coprocessing of signals from a radar and a
panoramic video camera. The data flows,
received from the video camera and radar, are
used independently, afterwards they are
compared and data are received about the
speeds and coordinates with a low probability
of error upon identification of the vehicle,
which commits the violation.

The device for implementation of the
proposed process consists of a radar with a

2
signal processing module, providing for the
calculation of the speed and distance of all
vehicles, present in the selected area of the
roadway, and a panoramic video camera.

The technical result consists in that the
proposed process and device for its
implementation provide for the reduction of
error probability upon identification of a
vehicle, which commits the violation, increase
the extent of the traffic speed mode control
zone to several hundreds - thousands of meters,
allow to significantly reduce the cost of
construction and maintenance of racks for the
mnstallation of speed mode control devices.

Claims: 5

Fig.: 6

(54) Cnoco0 onpenesieHnsi CKOPOCTH ABUKEHHUSA W KOOPAMHAT TPAHCHOPTHBIX
CPeaCcTB ¢ mocJIeayLel ux naeHTuuKanuen 1 aBTOMATHYECKOI
perucrpanyei HapyweHuil CKOPOCTHOI0 PeKUMA U YCTPOICTBO AJIA ero

OCYLIEeCTBJICHHSA

(57) Pegepar:
1

H300peTeHe  OTHOCHTCI K  CHCTEMam
KOHTPOJIA JIBIDKCHHUA TPAaHCIIOPTHBIX CPCJCTB,
B YACTHOCTH K CIIOCO0aM H YCTpoﬁCTBaM
KOHTpOIAL 3a COﬁHIOﬂeHI/ICM mIpaBwil  J10-
POXKHOI'O JABIDKCHHA, a HMCEHHO 3a
CO6J'IIOI[CHI/IGM CKOPOCTHOI'O pCKUMa.

[peokeHHbIE cIIoco0 IpeycMaTpHBAET
COBMCCTHYI0  OOpa0OTKYy  CHTHAJIOB  OT
paguoIOKaTOpa U BUJICOKaMEPhI ITaHOPaMHOI'O
0630pa.. TToroxu JTAaHHBIX, ITOJYYCHHBIC OT
BUHJACOKAMCPBL W paJIHOIOKaTOpa, HCIOIb-
3YHOTCA HE3aBHCHMO, II0CJIC qero ux
CPaBHHBAIOT U IIOIYJalOT JaHHBIE O CKOPOCTAX
U KOOpJMHATAX C MaJOH BEPOATHOCTHIO
OMUOKYM  HICHTH(GHKAIIMK  TPAHCIOPTHOTO
CPEJICTBA, KOTOPOE COBEPIIIAET HApYIICHHE.

YCTpocTBO I OCYIIECTBICHHS IIPEN-
JIOKEHHOTO CIIOC00a COMEPIKUT PaTHOIOKATOD
C MOIyJIeM OOpaOOTKH CUTHAIOB, KOTOPBIi

2
obecrieunBaeT  BBIUHCICHHE CKOPOCTH |
JATBHOCTH BCEX TPAHCIOPTHBIX  CPEJCTB,
HAXOMAINUXCA Ha  BRIOPDAHHOM  Y4acTKe
JOPOXKHOI'O ~ TONOTHA, U BHJICOKAMEpY
TAHOPaMHOT0 0030pa.

TeXHHYCCKHH PE3YIBTAT COCTOUT B TOM,
9TO JAaHHBIH CHOCOO0 W YCTPOHCTBO I €ro
OCYINECTBICHUS. ~ OOCCIIEUHBAIOT  CHIDKCHUE
BEPOATHOCTH ONIMOKKM IIPU WJICHTH()UKAIIHH
TPAHCIOPTHOT'O CPEJCTBA, KOTOPOE COBEPIIAET
HAPYIICHHE, YBEIHYHBAIOT IIPOTAKECHHOCTD
30HBl  KOHTPOJIS  CKOPOCTHOTO  PEKHMA
JIBIDKCHUS JIO HECKONBKHX COTEH - THICAY
METPOB, IO3BOJAIOT CHHU3UTH 3aTpaThl Ha
CTPOUTEIHCTBO U OOCIY)KHUBAHHE dCTaKal JUlsl
YCTAaHOBKH  YCTPOMCTB Ul KOHTPOJLI
CKOPOCTHOT'O PEKUMA.

I1. popmymsr: 5

@ur.: 6
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Descriere:

Inventia se referd la sistemele de control al miscdrii vehiculelor, in special la
procedee si dispozitive de control al respectérii regulilor de circulatie rutiera, i anume
al respectérii regimului de viteza.

Pentru controlul respectarii regimului de vitezad al vehiculelor, care se deplaseaza in
flux, si inregistrarea automatd a incdlcarilor este necesar de a efectua masurarea vitezei
si coordonatelor vehiculului, si in cazul incalcarii regimului de vitezd de a-1 identifica
cu un grad de probabilitate necesar, suficient de inalt. Masurarea vitezei, de reguld, se
face cu ajutorul dispozitivelor de radiolocatie (radare), al caror principiu de masurare a
vitezei se bazeaza pe efectul Doppler, sau cu ajutorul dispozitivelor laser (lidare), al
cédror principiu de méasurare a vitezei se bazeazd pe evaluarea intervalelor de timp intre
impulsurile emise si receptionate (reflectate de la vehicul), cu calcularea ulterioarad a
vitezei. Dispozitivele mentionate asigurd date veridice din punct de vedere metrologic
despre vitezele vehiculelor. Coordonatele vehiculelor la efectuarea controlului
regimului de viteza nu se determind, ci, de reguld, se stabilesc, adicd radarul sau lidarul
masoard viteza vehiculelor intr-o zond de control determinatd din timp, care are
dimensiuni comparabile cu dimensiunile vehiculelor. In majoritatea cazurilor cunoscute
identificarea vehiculelor se face in baza numerelor de mmatriculare de stat, citite de
camera video 1n aceeasi zond de control si identificate cu ajutorul software, special
instalat in dispozitivul de control [1, 2].

Sunt cunoscute procedee si dispozitive de determinare a vitezei si coordonatelor cu
utilizarea camerelor video si sistemelor senzor, Incorporate in platforma drumului, in
care camerele video se folosesc pentru inregistrarea vehiculului, care comite incélcarea
[3, 4].

Dezavantajele acestor procedee si dispozitive de realizare a procedeclor constau in
cerintele specifice fatd de conditiile climaterice de utilizare (lipsa stratului de zapada si
a temperaturilor negative), precum si faptul cd ele inregistreaza (observd) incilcarea
regimului de viteza doar pe segmentul de drum dintre senzori, care tinde s fie micsorat
pana la distanta dintre osiile automobilului In scopul sporirii preciziei de méasurare a
vitezei vehiculului, care comite incilcarea.

Este cunoscut un procedeu de determinare a vitezei, in care un segment selectat al
platformei drumului se filmeazd continuu cu ajutorul unei camere video panoramice.
Viteza vehiculului se calculeaza in baza distantei dintre doud pozitii determinate ale
vehiculului, fixate in doud cadre filmate cu ajutorul camerei mentionate, i in baza
intervalelor de timp dintre aceste cadre. Camera video se calibreaza conform celor patru
varfuri ale dreptunghiului trasate real pe platforma drumului la distante cunoscute.
Vehiculul depistat, care comite incilcarea, este inregistrat de o altd camerd, care permite
obtinerea cadrului video cu o definitie sporita [5].

Dezavantajul procedeului si dispozitivului de realizare a lui constd in aceea cd din
evaludrile teoretice, precum si conform GOST-ului R 50856-96, camera video nu este
un mijloc destinat obtinerii datelor veridice din punct de vedere metrologic despre viteza
vehiculelor, deoarece permite calcularea vitezei vehiculelor cu o eroare, care depinde de
exactitatea ajustdrii si calibrarii camerei video si de dimensiunile vehiculului, care se
deplaseaza.

Este cunoscut un procedeu de determinare a vehiculelor, care se deplaseazd cu
depdsirea vitezei, care constd in aceea ca cu ajutorul radiolocatorului sau radarului laser
se emit impulsuri electromagnetice in directia vehiculului selectat, se receptioneazd
impulsurile reflectate, se determind viteza vehiculului printr-un procedeu cunoscut si se
formeaza semnalul pentru activizarea camerei video in scopul formarii cadrului cu
numarul de inmatriculare al vehiculului la detectarea depdsirii regimului de vitezd cu
expunerea in cadrul mentionat a urmdtoarclor date: viteza madsuratd, numarul de
inmatriculare identificat si alte date de identificare a vehiculului. Datele obtinute se
transmit cétre centrul operativ de control pentru luarea masurilor corespunzitoare in
privinta Incélcarilor comise [6].

Dezavantajul procedeului mentionat constd in aceea cd in solutia tehnicd propusd, in
zona de actiune a radiolocatorului, trebuie sa se afle un singur vehicul. Aceasta Inseamnd
cd numarul de radiolocatoare si camere video trebuie sd corespundd numarului de benzi
de circulatie, ceea ce sporeste considerabil cheltuielile pentru echipamente si pentru
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exploatarea lor. In afari de aceasta, deoarece probabilitatea c¢i un radiolocator va
receptiona simultan semnale reflectate de la cateva vehicule este destul de mare, creste
probabilitatea comiterii unei erori la identificarea vehiculului, care comite incédlcarea,
ceea ce este inadmisibil in cazurile caAnd vehiculele se deplaseaza in trafic intens pe cateva
benzi de circulatie. Astfel, de exemplu, se interzice fixarea (fotografierea) vehiculului cu
camera video de Inregistrare, dacd in zona de radiatie a radiolocatorului se afld mai mult
de un vehicul [7].

Cea mai apropiatd solutie a procedeului propus, conform esentei tehnice, este
procedeul de determinare a vitezei de miscare si coordonatelor vehiculelor cu
identificarea lor ulterioard si inregistrarea automatd a incdlcérilor circulatiei rutiere, care
constd in aceea cd in directia vehiculelor, care se deplaseaza pe segmentul platformei
drumului, se emit impulsuri ale radiatiei electromagnetice, se receptioneazd impulsurile
radiatiei electromagnetice reflectate, se calculeaza distanta si viteza de deplasare a
vehiculelor prin compararea parametrilor impulsurilor emise §i receptionate, iar viteza
misurati a vehiculelor se compari cu viteza maximi admisa pe segmentul dat. In cazul
mregistrarii  depdsirii vitezei se formeazd semnalul de fixare a numérului de
inmatriculare al vehiculului, care comite incdlcarea, cu ajutorul camerei video cu
identificarea ulterioard a vehiculului si nregistrarea automatd a incalcarilor regimului de
viteza. Totodatd se determind banda de circulatie a vehiculului, care comite incélcarea,
conform distantei calculate [8].

Acest procedeu de asemenea are dezavantajul mentionat anterior - probabilitate mare
de determinare falsa a vehiculului, care comite incédlcarea, in lipsa Incdlcdrii reale, ceea
ce se poate explica in urmdtorul mod. Pentru explicatii vom analiza situatia reald
prezentati in fig. 1 din descrierea brevetului mentionat. In fig. 1, prezentatd in brevet,
fasciculul radiolocatorului este divergent sub un unghi de 4...5° ceea ce este o
idealizare, utilizata in calculele teoretice si corespunde puterii radiatiei la nivelul de -3
dB al lobului principal al diagramei de directionare a radiolocatorului. Diagrama de
directionare reald a antenei radiolocatorului, tinand cont de puterea lobului principal la
nivelul de la -3 dB pénd la aproximativ - 20 dB, este mult mai largd si intotdeauna
contine lobi laterali. In zona aperturii diagramei antenei (atat in lobul principal, cat si in
lobii laterali) sunt prezente semnale reflectate de la vehicule. Toate vehiculele care au
nimerit in arcul cu raza R se afld la aceeasi distantd de la radiolocator si, prin urmare,
impulsurile reflectate de la aceste vehicule vor ajunge la radiolocator in acelasi timp.
Din fig. 1 se vede cd cel putin trei vehicule, care se deplaseazd pe benzi de circulatie
absolut diferite, se afld la acecasi distanta si semnalele reflectate de la acestea vor ajunge
in acelasi timp, insd cu putere diferitd. Puterea semnalelor receptionate P, se determind
prin formula:

2
P — })t ) Ga ) SO
" 4.7 .RY
unde: P, este puterea semnalelor receptionate, P; — puterea semnalelor emise, Gj -

patratul cAstigului antenei, S, este suprafata de reflexie efectiva a tintei, R* — distanta
tintei de la radiolocator la puterea a patra, care este o functie a cativa parametri variabili.
Astfel, este posibil ca puterea semnalelor receptionate P, reflectate de la un vehicul cu Sy
micéd (dimensiuni mici ale vehiculului) la o putere mare P, (lobul principal al diagramei
de directionare a radiolocatorului), sd fie comensurabild cu puterea P, a semnalelor
receptionate, reflectate de la un vehicul cu Sy mare (dimensiuni mari ale vehiculului) la o
putere micd P, (lobii laterali ai diagramei de directionare a radiolocatorului), care se
deplaseaza pe o altd bandd de circulatie si nu incalcd regimul de vitezd, ceea ce poate
duce la o eroare la determinarea vehiculului, care comite incalcarea.

Drept exemplu vom prezenta o referintd dintr-o sursd de incredere (Ghid in
radiolocatie, sub redactia M. Scolnic, vol. 1, capitolul 9, pag. 356): ,,...orice valoare
numericd a suprafetei efective de reflectare a tintei (Sp In formula de mai sus) este justd
doar pentru tinte concrete, combinatii de polarizdri, pozitie in spatiu si frecventd, pentru
care aceasti valoare a fost determinatd. In majoritatea cazurilor, care reprezinti interes
practic, suprafata efectiva a tintei poate varia considerabil: cu 20...30 dB si mai mult la
o modificare relativ nelnsemnatd a oricdrui din acesti parametri”.

Astfel este destul de evidenta situatia cand radiolocatorul receptioneaza semnalele
reflectate atat de la vehiculul, care se deplaseaza pe banda de circulatie controlatd si
vizibild clar de camera video, cét si de la vehiculul, care se deplaseaza pe o bandd de
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circulatie adiacentd. Admitdnd, ca distantele sunt comparabile, suprafata vehiculului,
care se deplaseaza paralel cu vehiculul controlat, este de citeva ori mai mare, iar viteza
depidseste viteza admisa, vom avea situatia, in care dispozitivul va semnala ca vehiculul,
care se afld in zona de control, a depdsit viteza. Daca probabilitatea acestor evenimente
este mare (un trafic intens), atunci numarul incélcarilor, fixate din eroare, va fi extrem de
mare, ceea ce va reduce considerabil caracteristicile de exploatare ale procedeului
conform celei mai apropiate solutii.

Asadar, putem afirma ca procedeul conform celei mai apropiate solutii are un
dezavantaj esential, si anume o probabilitate mare de eroare la identificarea vehiculului,
care comite incdlcarea, ceea ce face procedeul conform celei mai apropiate solutii
nepotrivit pentru utilizare pe platforma drumului cu un numér mare de benzi de
circulatie cu trafic intens.

Cea mai apropiatd solutie a dispozitivului propus conform esentei tehnice este
dispozitivul de determinare a vitezei de migcare si coordonatelor vehiculelor cu
identificarea lor ulterioard si inregistrarea automata a incélcarilor circulatiei rutiere, care
este constituit dintr-un radiolocator, o camerd video pentru inregistrarea si identificarea
numerelor de inmatriculare de stat i un bloc de prelucrare si comandd a datelor, unit cu
ele, care cuprinde un mijloc de generare a semnalului - marcaj pentru cazul cand se
inregistreazd incélcarea circulatiei rutiere, unit cu camera video mentionata [8].

Dispozitivul mentionat prin care se realizeaza procedeul descris mai sus are acelasi
dezavantaj, ca si In cazurile precedente, o probabilitate mare de eroare la identificarea
vehiculului, care comite incdlcarea, ceea ce face imposibild utilizarea lui pe platforma
drumului cu un numadr mare de benzi de circulatie si/sau cu un trafic intens. Un alt
dezavantaj este lungimea mica a zonei de control — de cel mult 20...30 m.

Problemele tehnice, pe care le rezolva inventia, constau in:

- claborarea procedeului de determinare a vitezei de miscare si coordonatelor
vehiculelor si a dispozitivului de realizare a procedeului dat, care asigurd reducerca
probabilitatii erorii la identificarea vehiculului, care comite incilcarea, de catre sistemele
automate de inregistrare a incalcarilor regimului vitezei de deplasare a vehiculelor;

- marirea lungimii zonei de control al regimului de vitezd de la zece-douazeci de
metri pana la cateva sute-mii de metri;

- utilizarea unui dispozitiv in schimbul a cateva dispozitive pentru controlul
segmentelor de drum cu mai multe benzi de circulatie. Rezolvarea acestei probleme va
permite reducerea considerabild a cheltuielilor pentru constructia si intretinerea
estacadelor de instalare a dispozitivelor de determinare a vitezei de control al regulilor
de circulatie rutiera.

Problemele puse in ce priveste procedeul sunt rezolvate prin aceea ci in procedeul
elaborat, ca si in procedeul conform celei mai apropiate solutii, in directia vehiculelor,
care se deplaseaza pe segmentul platformei drumului, se emit impulsuri ale radiatiei
electromagnetice, se receptioneaza impulsurile radiatiei electromagnetice reflectate, se
calculeazd distanta si viteza de deplasare cel putin a unui vehicul prin compararea
parametrilor impulsurilor emise §i receptionate, i viteza mdasuratd a vehiculului se
compara cu viteza maxima admisd pe segmentul dat, cu formarea ulterioara, in cazul
inregistrarii depdsirii vitezei, a semnalului de identificare a numarului de Inmatriculare
de stat al vehiculului, care comite incédlcarea, cu ajutorul camerei video, identificarea
ulterioard a vehiculului si inregistrarea automata a incalcérilor regimului de viteza.

Nou in procedeul elaborat este cd impulsurile mentionate se emit de citre un
radiolocator simultan cu filmarea video a aceluiasi segment al platformei drumului cu
ajutorul camerei video panoramice, care este calibrata astfel, incat fiecdrui element al
randului Y; si fiecdarui element al coloanei X; ale matricei camerei video 1 se atribuie
coordonate reale ale distantelor de la camera video mentionatd pand la segmentele
corespunzatoare de pe platforma drumului. Totodatd in baza semnalelor receptionate de
radiolocator se calculeazd distanta si viteza nu a unui, ci a tuturor vehiculelor, care se
afld la momentul dat pe segmentul selectat al platformei drumului cu lungimea de
cateva sute de metri, $i independent i simultan, in baza imaginii vehiculelor, obtinute
cu ajutorul camerei video mentionate, se calculeazd coordonatele si vitezele acelorasi
vehicule, care se afld in cadru. Dupd aceasta fluxurile de date mentionate, obtinute
independent unele fatd de altele cu ajutorul radiolocatorului si al camerei video, care
contin valori ale vitezelor si coordonatelor tuturor vehiculelor, care se afld la momentul
dat pe segmentul selectat al platformei drumului, se compard. Totodata pentru obtinerea
datelor veridice din punct de vedere metrologic ale vitezelor si coordonatelor
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vehiculelor se folosesc datele radiolocatorului. Fiecare vehicul, care incalca regimul de
viteza, este urmarit pdna in momentul identificarii numarului de inmatriculare de stat,
apoi se formeazd cadrul imaginii vehiculului, care comite incdlcarea, cu numarul de
Inmatriculare de stat vizibil clar, numarul de inmatriculare de stat identificat, data, ora,
viteza fixatd si/sau coordonata fixatd, ceea ce permite inregistrarea automata a
incélcarilor regimului de viteza.

In primul caz particular de realizare a procedeului elaborat este util ca compararea
fluxurilor de date, obtinute independent unele fatd de altele cu ajutorul radiolocatorului
si camerei video panoramice, care contin valori ale vitezelor si coordonatelor tuturor
vehiculelor, care se afla la momentul dat pe segmentul selectat al platformei drumului,
sa se efectueze, de exemplu, prin metoda de corelatie.

Problemele puse in ce priveste dispozitivul sunt rezolvate prin aceea cd dispozitivul
elaborat, ca si dispozitivul conform celei mai apropiate solutii, este constituit dintr-un
radiolocator, o camerd video de identificare a numdérului de nmatriculare de stat al
vehiculelor, care incalcd regimul de vitezd, si un bloc de comanda si procesare a datelor,
unit cu ele.

Nou in dispozitivul elaborat este c¢a in calitate de radiolocator se utilizeaza un
radiolocator, care contine un modul de procesare a semnalelor, ce asigurd calcularea
vitezei si distantei tuturor vehiculelor, care se afld pe segmentul selectat al platformei
drumului. Dispozitivul include o camerd video panoramicd, care asigurd filmarea
segmentului de drum cu lungimea de la 40...50 m péana la cdteva sute de metri, unitd cu
blocul de comanda si procesare a datelor, dotat cu un software pentru sincronizarea
lucrului radiolocatorului si camerei video panoramice, compararea fluxurilor de date
receptionate de la acestea, obtinerea rezultatelor veridice din punct de vedere metrologic
ale masurarilor vitezelor si coordonatelor vehiculelor, care au Incilcat regimul de viteza,
si transmiterea datelor pentru inregistrarea automatd a incalcarilor regimului de viteza.

In primul caz particular de realizare a dispozitivului este util ca functiile camerei
video panoramice §i functiile camerei video de identificare a numerelor de inmatriculare
de stat sa fie executate de o singurd camera video megapixel grandangulara.

In al doilea caz particular de realizare a dispozitivului este util de a utiliza in calitate
de camerd video de identificare a numarului de inmatriculare de stat cdteva camere
video obignuite in conformitate cu numarul benzilor de circulatie.

Inventia se explicd prin desenele din fig. 1 — 6, care reprezinta:

- fig. 1, schema-bloc a dispozitivului elaborat conform revendicarii 3;

- fig. 2, schema-bloc a dispozitivului elaborat conform revendicarii 4;

- fig. 3, schema-bloc a dispozitivului elaborat conform revendicdrii 5 cu utilizarea a
cateva camere video de identificare a numerelor de inmatriculare de stat, in
conformitate cu numarul benzilor de circulatie;

- fig. 4, schema, care explicd functionarea dispozitivului pe segmentul de drum
controlat;

- fig. 5, aspectul exterior si structura blocurilor si subansamblurilor, care intrd in
componenta dispozitivului elaborat;

- fig. 6, un exemplu de realizare concretd a afigdrii rezultatelor functiondrii
dispozitivului pe ecranul monitorului din centrul operativ de control al circulatiei rutiere.

Disporzitivul prezentat in fig. 1 este constituit dintr-un bloc 1 de comanda si procesare
a datelor, un radiolocator 2 cu un modul 3 de procesare a semnalelor, o camera video
panoramicd 4 si o camera video 5 de identificare a numerelor de inmatriculare de stat.

Blocul 1 de comanda si procesare a datelor reprezintd un calculator cu software, care
efectucaza:

- comanda lucrului radiolocatorului 2 si a camerelor video 4, 5,

- receptionarea semnalelor de la camerele video 4, 5,

- receptionarea datelor de la modulul 3 de procesare a semnalelor radiolocatorului 2,

- formarea fluxurilor de date ale coordonatelor si vitezelor vehiculelor, care se afld
in cadrul camerei video 4,

- compararea fluxurilor de date, obtinute de la modulul 3 al radiolocatorului 2 si
camera video 4,

- transmiterea datelor cétre postul central de control al circulatiei rutiere (nu este
prezentat in figuri) pentru inregistrarea automatd a incalcarilor regimului de viteza.

Realizarea concretd a blocului 1 este facutd in baza procesorului ,Intel Pentium-M".
Blocul 1 are un randament sporit, consum de energie relativ mic (~ 40 W), este protejat
din punct de vedere constructiv de actiunile mecanice printr-un sistem original de
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amortizare §i este prevazut pentru functionare in intervalul de temperaturi de la -40 pand
la +60°C (fig. 5).

In calitate de radiolocator 2 se utilizeaza un radiolocator executat conform unei
scheme clasice cu monoimpuls, cu acumularea §i prelucrarea ulterioara digitald a
impulsurilor receptionate. Frecventa purtdtoare a radiatiei este de 24,15 GHz. Durata
impulsului la 0,5 din amplitudinea lui = 30 ns. Perioada de repetitic a impulsurilor este
de 25 ps. Modulul 3 al radiolocatorului 2 include un procesor, care permite de a
evidentia, forma si stoca simultan pachete din 256...1024 impulsuri pentru fiecare
element de distanta, de a efectua transformarea Fourier rapida cu ele si de a detecta
semnalele reflectate de la vehicule. Modulul 3, de asemenea, permite selectarca
vehiculelor conform vitezelor, incepand cu valorile zero.

Intr-un caz particular, in calitate de camera video panoramicd 4 se foloseste o
camerd video megapixel grandangulara, care indeplineste si functiile camerei video 5 de
identificare a numerelor de inmatriculare de stat, deoarece are o rezolutie mai sporitd,
datoritd unui numar mai mare (de 5...10 ori) de elemente ale matricei in comparatie cu o
camera video obignuitd. Aceastd variantd este utild pentru segmentele de drum cu un
numar mare de benzi de circulatie (mai mult de doud).

Intr-un alt caz particular in calitate de camerd video panoramicd 4 se utilizeazd o
camerd video megapixel grandangulard si citeva camere video 5 de identificare a
numerelor de inmatriculare de stat in conformitate cu numarul benzilor de circulatie,
ceea ce este util pentru segmentele de drum cu un numdar mic de benzi de circulatie,
deoarece camerele video obignuite sunt mult mai ieftine decit o camerd video
megapixel grandangulara.

Procedeul elaborat de determinare a vitezei de miscare si a coordonatelor vehiculelor
cu identificarea lor ulterioara si inregistrarea automata a Incdlcarilor regimului de vitezd
se realizeazd cu ajutorul dispozitivului prezentat in fig. 1, In urméatorul mod.

Inainte de inceperea lucrului dispozitivului se efectueazi calibrarea prealabili a lui,
prin care coordonatele distantelor de la camera video panoramicd 4 pana la segmentele
corespunzatoare de pe platforma drumului sunt atribuite fiecarui element al randului Y;
si fiecdrui element al coloanei X; ale matricei camerei video panoramice 4 mentionate.
Aceasta este necesar pentru estimarea independentd a vitezei vehiculelor cu ajutorul
camerei video 4.

Apoi, dupa cum este aratat in fig. 4, cu ajutorul radiolocatorului 2 se emit impulsuri
electromagnetice in directia vehiculelor, care se deplaseazd pe segmentul selectat al
platformei drumului, §i se receptioneaza impulsurile reflectate. Simultan cu radiatia
radiolocatorului 2 se filmeaza acelasi segment al platformei drumului cu ajutorul camerei
video 4. Zona de actiune a lobului principal al antenei radiolocatorului 2 este Imbinatd
constructiv cu zona de vedere a camerei video 4, dupd cum este ardtat in fig. 4. Dupd
aceasta, in baza semnalelor receptionate de catre radiolocatorul 2, cu ajutorul modulului
3 se calculeaza distanta si viteza tuturor vehiculelor, care se afld la momentul dat pe
segmentul selectat al platformei drumului, independent si simultan, in baza imaginii
vehiculelor obtinute cu ajutorul camerei video 4, se calculeaza coordonatele si vitezele
acelorasi vehicule cu ajutorul blocului 1 de comandd si procesare a datelor. Apoi,
fluxurile de date mentionate, obtinute independent unele fatd de altele, care contin date
despre vitezele si coordonatele tuturor vehiculelor, care se afld la momentul dat pe
segmentul selectat al platformei drumului, se compard cu ajutorul blocului 1, de
exemplu, prin metoda de corelatie, conform revendicérii 2. Drept date veridice din punct
de vedere metrologic despre vitezele si coordonatele randului Y; ale vehiculelor se
considera datele obtinute de la radiolocatorul 2. Drept date veridice din punct de vedere
metrologic despre coordonatele coloanei X; ale acelorasi vehicule se considerd datele,
obtinute de la camera video 4. in cazul in care vehiculele depisesc viteza-limitd stabilitd
pentru acest segment de drum, acestea sunt determinate ca vehicule, care incalcd
regimul de vitezd, si fiecare din acestea este urmarit ulterior, cu ajutorul blocului 1 de
comanda si procesare a datelor, pana la distanta, care permite identificarea numerelor de
inmatriculare de stat ale vehiculelor de cdtre camera video 5. Apoi, cu ajutorul blocului
1 se identificd automat numerele de inmatriculare de stat i se formeaza cadrul imaginii
vehiculului, care comite incédlcarea, cu numarul de inmatriculare de stat vizibil clar,
rezultatul identificarii numarului de inmatriculare de stat, data, ora, identificatorul
camerel video 5 si viteza fixatd, ceea ce permite inregistrarea automatd a incdlcarilor
regimului de viteza.
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Astfel, deoarece in procedeul elaborat se folosesc date veridice din punct de vedere
metrologic despre coordonatele si vitezele vehiculelor, monitorizate simultan pe toate
benzile platformei drumului, probabilitatea erorii la identificarea vehiculului de citre
sistemul automat de inregistrare a incdlcarilor regimului de vitezd este mai redusd in
comparatie cu cea mai apropiatd solutie.

Un exemplu de realizare concreta a afigarii rezultatelor lucrului dispozitivului pe
ecranul monitorului din centrul operativ de control al circulatiei rutiere este prezentat in
fig. 6.

In fig. 6 (a) este prezentat cadrul filmarii cu ajutorul camerei video panoramice 4, in
care este aratat vehiculul, care comite incalcarea, incadrat intr-un chenar si este indicata
viteza lui reald de 73 km/h. In coltul stang de sus al cadrului sunt indicate data si ora
comiterii Incalcarii.

In fig. 6 (b) este prezentat un fragment al jurnalului evenimentelor, stocat in baza de
date, cu istoricul incilcarilor fixate. Viteza limitd stabilitd este de 60 km/h. In jurnal se
inscriu toate vehiculele, care comit incélcari, viteza carora depdseste limita stabilita,
totodata se fixeazd viteza, numarul de inmatriculare de stat identificat, data si ora
comiterii incilcarii. In coltul drept de sus este prezentatd imaginea panoramici a
segmentului de drum controlat cu vehiculul, care comite incilcarea, in dreapta sunt
prezentate cadrele filmarii vehiculului cu numarul de inmatriculare de stat identificat.
Aceste date se transmit in centrul operativ de control, unde se intocmeste procesul-verbal
cu privire la contraventia administrativa.

Astfel se asigurd rezultatul tehnic obtinut cu ajutorul procedeului propus si al
dispozitivului de realizare a lui, care consta in:

- reducerea probabilitdtii erorii la identificarea vehiculului, care comite incilcarea, de
catre sistemul automat de inregistrare a Incalcarilor regimului de viteza, care se asigurd
datorita aplicarii a doud procedee independente de determinare a vitezelor si
coordonatelor vehiculelor cu ajutorul unei camere video si al unui radiolocator, cu
compararea ulterioara a rezultatelor mdsurdrilor, ceea ce permite de a reduce
probabilitatea generald a erorii de identificare;

- marirea lungimii zonei de control al regimului de vitezd de la zece-douazeci de
metri pand la cateva sute de metri;

- utilizarea unui dispozitiv in schimbul a cateva dispozitive pentru controlul
segmentelor de drum cu mai multe benzi de circulatie.

Toate acestea permit rezolvarea problemelor propuse.

(56) Referinte bibliografice citate in descriere:

- WO 9946613 Al 1999.09.16
.CN 1707545 A 2005.12.14

.EP 1513125 A2 2005.03.09

. WO 2005062275 Al 2005.07.07
. EP 1744292 B1 2012.11.21

. US 6696978 B2 2004.02.24
.GB 1211834 A 1970.11.11

. US 6266627 B1 2001.07.24
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(57) Revendicari:

1. Procedeu de determinare a vitezei de migcare si coordonatelor vehiculelor cu
identificarea lor ulterioard si inregistrarea automatd a incalcarilor regimului de viteza,
care include emiterea impulsurilor radiatiei electromagnetice in directia vehiculelor,
care se deplaseazd pe un segment al platformei drumului, receptionarea impulsurilor
radiatiei electromagnetice reflectate, calculul distantei si vitezei de migcare a
vehiculului prin compararea parametrilor impulsurilor emise $i receptionate si
compararea vitezei masurate a vehiculului cu viteza maximad admisd pe segmentul dat
cu formarea ulterioard, In cazul Inregistrarii depasirii vitezei, a semnalului de
identificare a numarului de inmatriculare de stat al vehiculului, care comite incélcarea,
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cu ajutorul unei camere video de identificare a numarului de inmatriculare de stat a
vehiculului, identificarea vehiculului si inregistrarea automata a incélcérilor regimului
de vitezd, caracterizat prin aceea cd impulsurile mentionate se emit de cdtre un
radiolocator simultan cu filmarea video a aceluiasi segment al platformei drumului cu o
camera video panoramica, care este calibratd astfel incat fiecdrui element al randului Y;
si fiecarui element al coloanei X; ale matricei camerei video 1 se atribuie coordonate
reale ale distantelor de la camera video panoramicéd pand la segmentele corespunzatoare
de pe platforma drumului, totodata in baza semnalelor receptionate de radiolocator se
calculeaza distanta si viteza tuturor vehiculelor, care se afld la momentul dat pe
segmentul selectat al platformei drumului cu lungimea de citeva sute de metri, si
independent si simultan, in baza imaginii vehiculelor, obtinute cu ajutorul camerei video
panoramice, se calculeazd coordonatele si vitezele vehiculelor, care se afld in cadru,
dupd care se compard fluxurile de date mentionate, obtinute independent unele fatd de
altele cu ajutorul radiolocatorului si al camerei video panoramice, care contin valori ale
vitezelor si coordonatelor tuturor vehiculelor ce se afld la momentul dat pe segmentul
selectat al platformei drumului, totodatd pentru obtinerea datelor veridice din punct de
vedere metrologic despre vitezele si coordonatele Y; ale vehiculelor se folosesc datele
radiolocatorului, iar pentru datele veridice despre coordonatele X; ale acelorasi vehicule
sunt acceptate datele, obtinute de la camera video panoramicd, fiecare vehicul, care
incalcd regimul de vitezd, este urmdrit pand in momentul identificarii numarului de
inmatriculare de stat, apoi cu camera video de identificare a numarului de Inmatriculare
de stat se formeaza cadrul imaginii vehiculului, care comite incélcarea, cu numarul de
inmatriculare de stat identificat, data, ora, viteza fixata si identificatorul camerei video,
ceea ce permite inregistrarea automata a Incalcdrilor regimului de viteza.

2. Procedeu, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ci compararea
fluxurilor de date, obtinute independent unele fata de altele cu ajutorul radiolocatorului
si camerel video panoramice, care contin vitezele si coordonatele tuturor vehiculelor,
care se afld la momentul dat pe segmentul selectat al platformei drumului, se face de
exemplu prin metoda de corelatie.

3. Dispozitiv de determinare a vitezei de miscare si coordonatelor vehiculelor cu
identificarea lor ulterioara si inregistrarea automatd a incélcarilor regimului de viteza,
care include un radiolocator, cel putin o camerd video de identificare a numarului de
inmatriculare de stat pentru inregistrarea si identificarea numerelor de inmatriculare de
stat ale vehiculelor, care incalcad regimul de viteza, si un bloc de comanda si procesare a
datelor, unit cu ele, caracterizat prin aceea ci radiolocatorul contine un modul de
procesare a semnalelor, care asigurd calcularea vitezei i distantei tuturor vehiculelor,
care se afld pe segmentul selectat al platformei drumului, totodatd mai include o camerd
video panoramicd, unitd cu blocul de comandid si procesare a datelor, dotat cu un
software pentru sincronizarea lucrului radiolocatorului si camerei video panoramice,
compararea fluxurilor lor de date, obtinerea rezultatelor veridice din punct de vedere
metrologic ale vitezelor si coordonatelor vehiculelor, care au incélcat regimul de viteza,
identificarea vehiculului, care a comis incdlcarca, si transmiterea datelor pentru
inregistrarea automata a incalcarilor regimului de viteza.

4. Dispozitiv, conform revendicérii 3, caracterizat prin aceea ca functiile camerei
video panoramice si functiile camerei video de identificare a numerelor de inmatriculare
de stat sunt executate de o singurd camerd video megapixel grandangulara.

5. Dispozitiv, conform revendicarii 3, caracterizat prin aceea ci in calitate de
camera video de identificare a numarului de Inmatriculare de stat se utilizeazd cateva
camere video obisnuite in conformitate cu numarul benzilor de circulatie.

Sef Sectie: SAU Tatiana
Examinator: SPATARU Leonid
Redactor: CANTER Svetlana

Agentia de Stat pentru Proprietatea Intelectuala
str. Andrei Doga, nr. 24, bloc 1, MD-2024, Chisindu, Republica Moldova
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