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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un cinemometru inteligent si la o
retea de monitorizare a traficului rutier, destinata deter-
minarii vitezei de deplasare si colectarii altor informatii
invederea asigurarii securitatii circulatiei. Cinemometr(l
conforminventiej este alcatuit dintr-un detector Doppler
(DD} pus n Iegatura ¢U o unitate primara de detectie
(UPD), care preia i proceseaza semnalele reflectate )
de un vehicul in migcare pe care le transmite unui R S
convertor analog- numeric (CAN), care sub comanda
unei unitéti de control (UGP), 1l stocheazd intr-o ]
mermiorie (MIR) intermediara de rezultate si o unitate de wa o e
coordonare locala (UCL) cu care un operator uman
poate comunica prin intermediul unei unitati de
operare locala (UOL), precum s o unitate de control al
comunicatiei (UCC) care-asigura, prin intermediul unei
unitati de transfer video (UTV), controlul unui aparat : .
fotografic (CV) ) destinat preluarn de imagini ale vehi- P
culelor si al unei unitati de adaptare a imaginilor (UAI)
la condifiile de vizibiltate, unitatea de control al comuni-
catiei (UCG) centralizeaza informatiile relevante asupra
evenimentelor din teren intr-o unitate de memoarie
(UML) locala si, periodic, le transmite prin intermediul
unei unitati de comunicare {(UCom) la_nivelul ierarhic
superior de centralizare si procesare final a informa-
tillor. Reteaua. de monitorizare, conform inventiei, este
alcatuits dintr-un grup de cinemometre (URT, UR2
URn) inteligente, care ceolecteaza lnformatule de trafic
sile transféra apoi printr-o retea de comunicatii (RCD)
l& un dispecer céntral gDC)alcatwtdmtr unserver{SIC)
al informatiilor colectate si dintr-un server (SIR) al
informatilor de referint&, acesta din urmd fiind conectat
cu n|§te statii de Iucru (Us1, Us2, ..., Usm) prevazute
cu o imprimanta ( %I ) ma§|na MP) de introducere
automata a documen lor in plicuri.
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Cinemometru inteligent si retea de monitorizare a traficului rutier

Inventia se refera la cinemometru inteligent si retea de monitorizare a traficului
rutier destinate masurarii, inregistrarii, compararii cu limitele legale, fotografierii, me-
morarii si procesarii informatiei legate de parametrii autovehiculelor terestre.

In vederea monitorizarii traficului vehiculelor terestre pe drumurile publice sunt
cunoscute niste solutii (CA 1.290.428, US 5528246, US 5.884.212) care cuprind cine-
mometre care asigura determinarea vitezei mobilului supravegheat prin analiza frecven-
telor rezuitate din emiterea si receptia semnalului de céatre detectorul Doppler si declan-
sarea unui aparat fotografic in momentul n care viteza limita stabilitd este depasita. Un-
ghiul aparatului de fotografiat este inclus in unghiul de vizare al emitatorului detectorului
Doppler.

Alte cinemometre (US 5.557.281) asigura determinarea vitezei de deplasare prin
folosirea a doua emitatoare Doppler defazate. Si in acest caz, marimea vitezei este data
prin analiza diferentelor dintre cele doua frecvente Doppler, cea emisa si cea receptata.

Se mai cunosc i cinemometre care asigurd determinarea vitezei prin analiza
imaginii preluate de o camera video in raport cu niste repere vizuale si a unei procesari
geometrice (US 5.734.337) sau prin monitorizarea traficului intre cel putin doua puncte
si care colecteaza informatii asupra traficului i asupra vehiculelor in migcare pana la
completarea documentelor administrative ale politiei (US 6.121.898).

Mai sunt cunoscute cinemometre mobile care folosesc generatoare de inalta frec-
ventd cu dioda Gunn, dupa care semnalul de joasa frecventa rezultat prin efectul

Doppler este extras in urma unei multiplicari cu semnalul emis initial (US 5.563.603). In-
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treaga procedura de determinare a vitezei de deplasare se face prin utilizarea transfor-
matelor Fourier ceea ce conferd un pronuntat caracter neliniar dificil de controlat intregii
prelucrari, procesari similare fiind utilizate si pentru sisteme de monitorizare stationara
(US 5.912.822). Cele mai multe sisteme de determinare a vitezei utilizeaza doua canale
pentru emitatorul generatorului Doppler inregistrarea semnalelor receptionate se face pe
casete audio (US 5.935.190).

Dezavantajele sistemelor mentionate sunt ca asigura o precizie relativ redusa si
dependenta de conditile de mediu, cand este vorba despre sistemele cu analiza imaginii
optice, ca prezinta efecte neliniare de functionare atunci cand extrag informatia asupra
vitezei din exploatarea exclusiva a frecventelor de lucru, ca necesita repere suplimen-
tare atunci cand sunt incluse in sisteme geometrice in jurul traseelor drumurilor publice.

Problema pe care o rezolva inventia este realizarea unei retele inteligente de ci-
nemometre cu o constructie simpld, integrata, cu o precizie optima n raport cu cerintele
legale, cu posibilitdti de adaptare in raport de conditiile de lucru si cerintele de precizie
impuse.

Reteaua de monitorizare potrivit inventiei inldturd dezavantajele mentionate
intrucat este alcatuit dintr-un grup de cinemometre inteligente, conectate printr-o retea
de comunicare distribuitd la un dispecer central, compus din doua servere unul al infor-
matiei colectate celalalt al informatiei de referintd de uz general asupra vehiculelor, a
proprietarilor $i conducatorilor auto, niste statii locale de lucru, o imprimanta si 0 masina
de implicuit. Fiecare cinemometru inteligent este alcatuit dintr-un detector Doppler, care
emite semnalul sintetizat de o unitate primara de detectie care, la randul ei, preia si pro-
ceseaza semnalul reflectat de vehiculul vizat, unitatea primara de detectie, furnizeaza
semnalele procesate unui convertor analog-numeric comandat de unitate de control a
procesarii i le depune intr-o memorie intermediara de rezultate, activitatea unitatii de
receptie locala este coordonatd de o unitate de coordonare locald, cu care operatorul
uman poate comunica prin intermediul unei unitati de operare locala, care conlucreaza
cu o unitate de control a comunicatiei $i o unitate de transfer video cu un aparat foto-
grafic destinat preluarii imaginilor martor asupra vehiculelor si al unei unitati de adaptare
a imaginii la conditiile de vizibilitate prin intermediul unui filtru in infrarosu, unitatea de
control a comunicatiei fiind cea care centralizeaza toata informatia relevanta asupra eve-

nimentelor supravegheate intr-o unitate de memorie locala si in momentul stabilirii

Mandatar: integrator Consulting SRL

g

I

!



ac2009-00516--
05 -08- 2009

conexiunii o livreaza unei unitati de comunicare $i de acolo nivelului ierarhic superior de
centralizare si procesare finala a informatiei, fiecare unitate primara de detectie are cate
un generator comandat in tensiune sub influenta unei comenzi ca un tren de impulsuri
ce furnizeaza pentru emitatorul detectorului Doppler un semnal incident compus din
doua trenuri succesive de frecvente diferite si receptioneaza un semnal reflectat, ampii-
ficat, apoi demodulat impreuna cu semnalul de la generatorul comandat in tensiune in
faza, respectiv in cuadraturd dupa trecerea printr-un amplificator de defazare, semnale
care sunt amplificate pentru conditionare si apoi esantionate si convertite prin interme-
diul a doud semnale de tact, produse intr-un bloc de generare a semnalului de esantio-
nate din semnalul de comanda al generatorului comandat Tn tensiune, apoi sunt memo-
rate prin niste ansambluri de capacitati, tamponate de niste amplificatoare repetoare din
care rezultd niste semnale cu frecvente modificate in raport de viteza mobilului vizat.
Masurarea vitezei autovehiculului se face prin intermediul valorii amplitudinii Fourier a
diferentei dintre frecventa incidenta si cea reflectata de autovehiculul in migcare si aso-
cierea valorii nelegale cu imaginea fotograficad se face prin verificarea relatiilor logice
intre distanta la autovehicul, sensul de deplasarea, valorile amplitudinii transformatelor
Fourier a unor semnale intermediare si valoarea deformarii profilului functiei trigonome-
trice rezultate din masurarea in puncte a vitezei.

Avantajele inventiei sunt simplitatea, precizia de determinare a parametrilor trafi-
cului vehiculelor terestre, robustetea si imunitatea la sursele de zgomot vecine zonei de
lucru, posibilitatea de a-si adapta precizia de ridicare optica a imaginii functie de precizia
de masurare a vitezei.

Se da in continuare un exempiu de realizare a inventiei si in legatura cu

Fig.1...15 care prezinta:

- Fig.1 - schema bloc a retelei de cinemometre;

- Fig.2 - schema bloc a cinemometrului elementar;

- Fig.3 - schema bloc a unitatii de prelucrare a informatiei de la detectorul Doppler;

- Fig.4 - modul de definire a defazajului in cuadratura care permite deterrminarea va-
lorii parametrilor de trafic;

- Fig.5 - modul de decalare a semnalelor demodulate din semnalul de revenire de la
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vehiculul a carui parametri de trafic se masoara;

- Fig.6 - modul de formare a semnalelor de activare a fragmentelor de semnale din
semnalele demodulate de la vehiculul al carui parametri de trafic se determina,

semnale retinute pentru esantionare si procesare digitala;

Fig.7 - amplificator in cascada in fata convertorului analog numeric al semnalului de-

modulat de la vehiculul al carui parametri de trafic se determina;

Fig.8 — elementele necesare determinarii distantei la obiectul mobil vizat si a stabilirii
momentului declansarii aparatului fotografic (mobilul vizat aflat la intrarea in zona de

vizare).

Fig.9 - elementele necesare determinarii distantei la obiectul mobil vizat si a stabilirii
momentului declansarii aparatului fotografic (mobilul vizat aflat integral in interiorul

zonei de vizare).

Fig.10 - elementele necesare determindrii distantei la obiectul mobil vizat si a stabilirii
momentului declansarii aparatului fotografic (mobilul vizat aflat la Tnceputul parasirii

sau la iesirea din zona de vizare).

Fig.11 - modul de variatie a defazajului semnalelor reflectate in raport cu pozitia

obiectului mobil vizat in cAmpul de vizare al cinemometrului.

Fig.12 — elemente geometrice ale modului de deplasare a unui vehicul si relatia cu

parametrii punctului in raport cu dispunerea detectorului Doppler.

Fig.13 — explicativa asupra profilurilor functiei trigonometrice utilizate in masurarea

distantei la autovehicul si a inversei acesteia rezultate prin masuratori succesive.

Fig.14 - succesiunea de procesare a informatiilor culese in vederea declansarii apa-

ratului fotografic.

Fig.15 — explicativa pentru definirea relatiilor dintre zonele de supraveghere, fotogra-

fiere si vizare ale cinemometrului inteligent in timpul lucrurlui.

Reteaua de monitorizare potrivit inventiei este alcatuit dintr-un grup de cinemo-
metre inteligente UR1, UR2, ... URn dispuse in teritoriu, pe marginea drumurilor publice

care urmeaza a fi monitorizate, conectate printr-o retea de comunicare distribuita RCD
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la un dispecer central, DC, alcatuit dintr-un server, SIC, al informatiei colectate conectat
la rAndul sdu cu un al doilea server SIR al informatiei de referintd de uz general asupra
vehiculelor, a proprietarilor i conducatorilor auto. Serverul SIR este conectat cu niste
statii locale Us1, Us2, ..., Usm, o imprimanta P si o masina de implicuit MP.

Un cinemometru inteligent elementar al retelei actioneaza ca o unitate de receptie
locala URi, i=1..n, si este alcatuita dintr-un detector Doppler, DD care emite semnaiul
sintetizat de o unitate primara de detectie UPD care, la randul ei, preia si proceseaza
semnalul reflectat de vehiculul in migcare vizat. Unitatea primara de detectie, UPD furni-
Zeaza semnalele procesate unui convertor analog-numeric CAN care, sub comanda
unei unitati de control a procesarii UCP, o depune intr-o memorie intermediard de
rezultate MIR.

Activitatea cinemometrului inteligent (unitatii de receptie locald) URi este coordo-
natd de o unitate de coordonare locald UCL cu care operatorul uman poate comunica
prin intermediul unei unitati de operare locala, UOL.

Unitatea de coordonare locald UCL conlucreaza cu o unitate de control a comu-
nicatiei UCC care asigura, prin intermediul unei unitati de transfer video, UTV si controlul
unui aparat fotografic CV destinate preluarii imaginilor martor asupra vehiculelor care au
depasit, de exemplu, viteza legala stabilita pe sectorul supravegheat si al unei unitati de
adaptare a imaginii UAI la conditiile de vizibilitate prin intermediul unui filtru n infrarosu.
Unitatea de control a comunicatiei UCC centralizeaza toata informatia relevanta asupra
evenimentelor supravegheate din teren intr-o unitate de memorie locala UML si o
livreazé cand legatura de comunicare este stabilita prin intermediul unei unitati de comu-
nicare UCom nivelului ierarhic superior de centralizare si procesare finala a informatiei.

In unitatea primara de detectie, UPD, un oscilator comandat in tensiune VCO sub
influenta unei comenzi UVCO ca un tren de impulsuri furnizeaza pentru emitatorul de-
tectorului Doppler un semnal incident Uinc compus din doua trenuri succesive de
frecventa 1, =7, ..+ U, odf,.unde U, ={01}iar f, ., >>> Af, astfel incat de la o-
biectul vizat este receptionat un semnal reflectat, UREF care este preluat de un amplifi-
cator al receptiei Ar care-| livreaza unui ansamblu de demodulare format din doud mul-
tiplicatoare M1, respectiv M2 unde intra impreuna cu semnalul de la generatorul coman-
dat in tensiune VCO in fazd, respectiv in cuadratura dupa trecerea printr-un amplificator
de defazare Ad. Cele doud semnale in cuadraturd Si, respectiv 8q sunt amplificate
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pentru conditionare de nigte amplificatoare Asi, respectiv Asq inainte de a parasi unita-
tea primara de detectie UPD.

Unul din semnalele in cuadratura este esantionat prin intermediul a doud sem-
nale de tact Sco1, respectiv Sco2, produse intr-un bloc de generare a semnalului de
esantionare GSS din semnalul de comanda UVCO al oscilatorului comandat in tensiune
VCO, care comanda nigte contacte de esantionare K1, respectiv K2 si sunt memorate
prin nigte ansambluri de capacitéti C1, respectiv C2, tamponate de niste amplificatoare
repetoare As1, respectiv As2 din care rezulta niste semnale $1, respectiv $2 cu frec-
vente modificate in raport de viteza mobilului vizat. Semnalele Si, respectiv Sq, rezultate
din multiplicare, respectiv esantionare $1, respectiv $2, sunt amplificate selectiv de un
sir de amplificatoare in cascada Ak1, Ak2, Ak3 unde k=i, g, 1, 2 si apoi convertite si me-
morate.

Principalul parametru care trebuie masurat cu precizie si cunoscut prin valoare si
sens de deplasare, indiferent de dimensiunea autovehiculului, al sensului de deplasare,
al calitatii suprafetei exterioare a autovehiculului, al starii meteorologice, de numarul de
autovehicule care se deplaseaza in acelasi timp in acelasi sens sau in sensuri opuse,
este viteza. Viteza se determina din marimile fizice masurate, in special din diferenta
frecventelor incidente, respectiv reflectate, dar evenimentul esential al functionarii cine-
mometrului este acela al deciziei asupra valorii reale a vitezei care va fi memorate si
asociate cu declansarea aparatului fotografic pentru realizarea pozei care va dovedi in-
fractiunea monitorizata.

Viteza autovehiculului vizat este determinatad in orice moment, in mod integrat,
prin corelarea logica a informatiei care da sensul de deplasare a autovehiculului obtinut
din semnalele in cuadraturad Si sau $q, a distantei masurate obtinute prin prelucrarea
semnalelor 81 sau S2, a profilului functiei trigonometrice rezultate din masurarea in
puncte a vitezei din semnalul Si si a amplitudinii transformatei Fourier asociate semna-
lului diferenta dintre frecventa semnalului incident fi si frecventa semnalului reflectat fr.

Masurarea distantei de la cinemometru la obiectul mobil vizat are la baza relatia
care existd intre defazajul semnalelor reflectate si valorile celor doua frecvente. Pentru
un obiect mobil vizat, 01 masurarea distantei pana la cinemometru se face in raport cu
o directie de referinta fie aceasta OA la care se adauga o portiune Ad pana cand auto-

vehiculul se afia la inceputul portiunii de parasire a zonei de vizare:
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d=d,+Ad
unde valoarea d, este valoarea distantei de la cinemometru la mobilul vizat in punctul A.

In momentul in care tot autovehiculul vizat este in interiorul zonei unghiului de vizare se
autorizeaza $i activarea aparatului de fotografiat care realizeaza preluarea imaginii ne-
cesare probarii infractiunii.

Momentul inceperii parasirii zonei de vizare de cétre un autovehicul corespunde
intrarii defazajului in zona ZC unde valoarea defazajului dintre cele doua semnale reflec-
tate ¢ inceteaza sa mai fie constanta si incepe sa creasca dinspre zona ZB dupé ce de-
fazajul a crescut in partea initiala a zonei de vizare ZA.

Viteza obiectului mobil vizat se determina prin intermediul valorii frecventei rezul-

tate a transformatei Fourier aplicate asupra unuia din semnalele in cuadratura S$q sau Si

cx fa
v, = ———
! 2f,cosa

unde f, este valoarea frecventei incidente, f,este valoarea frecventei Doppler, ¢ este

valoarea vitezei luminii, masurarea fiind facutd in momentul in care obiectul mobil vizat
se afla la inceputul portiunii de parasire a zonei de vizare a cinemometrului si a relatiei:

Yy

Vy =
cosa

unde v, este valoarea vitezei méasurate direct in raport cu pozitia cinemometrului iar

« este valoarea unghiului format de normala la directia de deplasare in abscisa pozitiei
cinemometrului cu directia dreptei care porneste din abscisa pozitiei cinemometrului i
trece prin punctul de unde incepe portiunea ZC de péardsire a zonei de vizare a cine-
mometrului pentru obiectul mobil vizat sau cand profilul in puncte, cumulat al functiei
cosa Tnceteazad sa respecte profilul ideal al acesteia.

Valorile masuratorilor sau alte marimi determinate prin calcul din acestea la mo-
mente egale de timp sunt pastrate intr-o structura ca in Tabelul 1.

Momentul elaborarii deciziei de asociere a vitezei nelegale masurate cu poza in-
criminanta este un moment de timp in care toate conditiile logice asupra corectitudinii de
determinare a vitezei sunt simultan indeplinite.

Pentru aceasta cinemometrul inteligent culege informatii asupra vehiculului din
Zona vizatd, determind o serie de valori ale unor variabile derivate, completeaza un tabel
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de urmdrire din care elimind valorile care provin din masurdtori eronate sau perturbate
si decide dacd este sau nu cazul declansdrii aparatului fotografic i a retinerii valorii vite-

zei reprezentative a vehiculului, de reguld, o vitezd maxima situatd deasupra pragului le-

gal permis.

Tabelul 1. Lista variabilelor de decizie asupra momentului declansarii aparatului

fotografic.

Momentul de
£ timp al
® . o it S e
£ Descrierea variabilei inregistrraril
-

3 ¥~

d | Distanta de la cinemometru la autovehicul
S1 | Valoarea semnalului S1
$2 | Valoarea semnalului S2
Si | Valoarea semnalului Si
Sq | Valoarea semnalului Sq
F(S1) | Componenta principala a transformatei Fourier a semnalului S1
(marime complexa)
F(S2) | Componenta principala a transformatei Fourier a semnalului S2
(marime complexa)
F(Si) | Componenta principala a transformatei Fourier a semnalului Si
(marime complexa)
F(Sq) | Componenta principala a transformatei Fourier a semnalului Sq
(marime complexa)
vm | Viteza masurata a autovehiculului
D(i-q) | Defazajul dintre semnalele Si si Sq.
cosa | Valoarea determinata din valorile masurate a unghiului «
Acosa | Valoarea diferentei dintre valoarea determinata a lui cos« si

valoarea teoreticad a aceleiasi functii Acosa =cosa - cosa

teoretic

Ciclul de lucru continua la aparitia urmatorului vehicul in zona de supraveghere
adica banda de circulatie care indeplineste conditiile impuse de organul de politie sau de

legislatie.
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Revendicari

Retea de monitorizare a traficului rutier destinata determinarii vitezei de deplasare si
colectarii altor informatii asupra vehiculelor, fotografierii, memorarii si procesérii
acestei informatii este caracterizata prin aceea ca informatia este colectata de niste
cinemometre inteligente (URi, i=1...n) este apoi transferat printr-o retea de comu-
nicatie distribuitd (RCD) unui dispecer central (DC) alcatuit dintr-un server al informa-
tiei colectate (SIC) conectat cu un server al informatiei de referinta (SIR) al tuturor
participantilor autorizati la traficul terestru conectat la randul sau cu niste statii de
lucru (Us1, Us2, ...Usm) cu o imprimanta (P) si 0 masina de Tmplicuit (MP).

Retea de monitorizare a traficului rutier ca la revendicarea 1 este caracterizati prin
aceea ca serverul informatiei colectate (SIC) asigura supravegherea starii de func-
tionare si diagnoza cinemometrelor inteligente (URI, i=1...n) prin intermediul unui

schimb de informatii asupra modulelor lor componente.

Cinemometru inteligent ca la revendicarea 1 este caracterizat prin aceea ca fiecare
cinemometru (URi, i=1..n), este alcatuit dintr-un detector Doppler (DD) care emite
semnalul sintetizat de o unitate primarad de detectie (UPD) care preia si proceseaza
semnalele elaborate prin demodulare in cuadratura din semnalul reflectat de vehicu-
lul in migcare studiat pe care-l oferd unui convertor analog-numeric (CAN) care sub
comanda unei unitati de control a procesarii (UCP) o depune intr-o memorie interme-
diara de rezultate (MIR), activitatea unitatii de receptie locala (Uri) fiind supervizata
de o unitate de coordonare locala (UCL) cu care operatorul uman poate comunica
prin intermediul unei unitati de operare locala (UOL), unitate de coordonare locala
(UCL) ce conlucreaza cu o unitate de control a comunicatiei (UCC) care asigura prin
intermediul unei unitati de transfer video (UTV) si controlul unui aparat fotografic
(CV) destinat preluarii imaginii martor asupra vehiculelor care au depasit viteza
legald stabilitd pe sectorul supravegheat si al unei unitati de adaptare a imaginii
(UAI) la conditile de vizibilitate prin intermediul unui filtru in infrarosu, unitatea de

control a comunicatiei (UCC) centralizeaza toatéd informatia relevanta asupra eve-
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nimentelor supravegheate din teren intr-o unitate de memorie locald (UML.) si perio-
dic o livreaza prin intermediul unei unitati de comunicare (UCom) nivelului ierarhic

superior de centralizare si procesare finala a informatiei.

Retea de monitorizare a traficului rutier ca la revendicarea 1 este caracterizata prin
aceea ca serverul informatiei colectate (SIC) asigura trecerea aparatelor fotografice

(CV) din regimul de lucru de zi sau de noapte, dupa caz.

. Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizata prin aceea ca uni-
tatea primara de detectie, (UPD) cuprinde un generator comandat in tensiune (VCO)
care actioneaza sub influenta unei comenzi (UVCO) ca un tren de impulsuri si care
furnizeaza pentru emitatorul detectorului Doppler un semnal incident (Uinc) care

compus din doud trenuri succesive de frecventa f, =1, ., +U,,.Af,, unde

UV(T() =1{0,1} iar f,

id

0 S>> A

Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizatd prin aceea ca vi-
teza obiectului mobil vizat se determina prin intermediul valorii frecventei rezultate a
transformatei Fourier aplicate asupra unuia din semnalele in cuadratura (Sq sau Si)
adica

v = cx f,
¢ 2f cosa

unde f este valoarea frecventei incidente, f, este valoarea frecventei Doppler, ¢

este valoarea vitezei luminii, Tn momentul in care obiectul mobil vizat care este de

lungime mai mare se afla la inceputul portiunii de parasire a zonei de vizare a cine-

Va
cosa

mometrului si a relatiei v, = unde v,este valoarea vitezei masurate direct Tn

raport cu pozitia cinemometrului iar « este valoarea unghiului format de normala la
directia de deplasare in abscisa pozitiei cinemometrului cu directia dreptei care por-
neste din abscisa pozitiei cinemometrului pana in momentul in care profilul cumulat

n puncte al functiei cosa incepe sa difere de profilul ideal al acesteia.

. Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizat prin aceea ca masu-

rarea distantei de la cinemometru la obiectul mobil vizat are la baza relatia care
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existd intre defazajul semnalelor reflectate si valorile celor doua frecvente astfel incét
pentru un obiect mobil vizat de lungime mai mare (O1) se considera o directie de
referinta (OA) la care se adaugé o portiune specifica fiecarui tip de obiect (auto-
turism, camion etc) astfel incat acesta sa se afle la inceputul portiunii de parasire a
zonei de vizare potrivit relatiei d = d, + Ad unde valoarea Ad este valoarea distantei
care corespunde defazajului la momentul inceperii portiunii de parasire a zonei de
vizare, moment in care se autorizeaza si activarea aparatului de fotografiat care
realizeaza preluarea imaginii necesare, momentul inceperii parasirii zonei de vizare
corespunde intrarii in zona (C) in care valoarea defazajului dintre cele doua semnale
reflectate (¢ ) inceteaza sa mai fie constanta si incepe sa creasca dinspre zona unde
defazajul este constant (B) sau profilul cumulat in puncte al functiei cosa este diferit

de profilul ideal al acesteia.

8. Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizat prin aceea ca viteza
autovehiculului vizat este validata in orice moment, in mod integrat, prin corelarea
logica a informatiei care da sensul de deplasare a autovehiculului obtinut din semna-
lele in cuadratura (Si sau $q), a distantei masurate obtinute prin prelucrarea semna-
lelor (81 sau S2), a profilului functiei trigonometrice rezultate din masurarea n
puncte a vitezei din unul din semnalele in cuadratura (Si sau Sq), si a amplitudinii
transformatei Fourier asociate semnalului diferenta dintre frecventa semnalului inci-

dent (fi) si frecventa semnalului reflectat (fr).

9. Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizat prin aceea ca modul
de lucru presupune o succesiune de procesari realizate pentru fiecare vehicul care

intra in zona sa de supraveghere ca:
a. Culegerea informatiei din semnalele reflectate de la vehicul.
b. Construirea informatiei derivate aferente.
c. Completarea tabelului de informatii asociate vehiculului supravegheat.
d. Analiza informatiei tabelului de informatii asociate vehiculului supravegheat.

e. Dacd informatia existentd, inclusiv ultimul set addugat este incorecta ultimul
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set este eliminat din tabel altminteri
f. Se elaboreaza decizia asupra declansarii operatiei de fotografiere.

g. Daca din informatia existenta in tabel decizia nu poate fi inca elaborata atunci

se continua culegerea informatiei de supraveghere (a) altminteri
h. Se declanseaza aparatul de fotografiat si se retine valoarea vitezei reprezen-
tative potrivit destinatiei supravegherii.

10.Cinemometru inteligent ca la revendicarea 3 este caracterizat prin aceea ca infor-
matia asupra vehiculului este preluatd de pe poza realizata in momentul elaborarii

deciziei de declangare aparatului de fotografiat.
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