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Co jsou VIDEO Co jsou VIDEO –– DETEKTORY ?DETEKTORY ?

=  jsou =  jsou „„virtuvirtuáálnlní“í“ detektory detektory 
(smy(smyččky), kterky), kteréé se rozdse rozděělujlujíí
podle danpodle danéého pouho použžititíí (funkce) a (funkce) a 
jsou realizovanjsou realizovanéé pomocpomocíí
softwaru,softwaru, metodou (principem) metodou (principem) 

VIDEODETEKCEVIDEODETEKCE..



Co je VIDEODETEKCE ?Co je VIDEODETEKCE ?

�� je nedestruktivnje nedestruktivníí metoda mmetoda měřěřeneníí
dopravndopravníích parametrch parametrůů, kter, kteráá se se 
ststáávváá ččíím dm dáál tl tíím vm vííce významnce významněějjšíší a a 
rozvrozvíínněějjšíší v poslednv posledníích letech a to v ch letech a to v 
zzáávislosti s budovvislosti s budováánníím m telematicktelematickéé
infrastruktury, kdy je nutninfrastruktury, kdy je nutnéé
ppřřechecháázet na vyzet na vyššíšší úúroveroveňň
technologie senzortechnologie senzorůů. . 



�� VideodetekVideodetekččnníí systsystéémy vyumy využžíívajvajíí
video zobrazenvideo zobrazeníí (kter(kteréé napodobuje napodobuje 
lidsklidskéé vizuvizuáálnlníí sledovsledováánníí) pro detekci ) pro detekci 
pohybu na silnipohybu na silniččnníích komunikacch komunikacíích a ch a 
k zk zíískskáánníí potpotřřebných dat pro ebných dat pro řříízenzeníí a a 
kontrolu provozu. kontrolu provozu. 

�� ModernModerníí videodetekvideodetekččnníí systsystéémy jsou my jsou 
integrovintegrováány do informany do informaččnníích ch 
systsystéémmůů, kter, kteréé jsou zalojsou založženy na eny na 
digitdigitáálnlníím rozpoznm rozpoznáánníí vzorkvzorkůů a a 
inteligentninteligentníím zpracovm zpracováánníí obrazu, s obrazu, s 
momožžnostnostíí poskytnout rposkytnout růůznznéé druhy druhy 
datových výstupdatových výstupůů. . 



�� AutomatickAutomatickéé zpracovzpracováánníí aa vyhodnocenvyhodnoceníí
obrazu tak umoobrazu tak umožžnilo sledovat:nilo sledovat:

•• rychlostrychlost vozidel v jednotlivých jvozidel v jednotlivých jíízdnzdníích ch 
pruzpruzíích ch 

•• Registraci poRegistraci poččtu ntu náákladnkladníích a osobnch a osobníích ch 
vozidel vozidel čči motocykli motocyklůů

•• registraregistraččnníí znaznaččky aky a barvy vozidlabarvy vozidla
•• Registrovat pRegistrovat přřekekáážžky na ky na komunikackomunikacííhh
•• analyzovat opuanalyzovat opuššttěěnnáá zavazadlazavazadla
•• rozpoznrozpoznáávváánníí obliobliččejejůů
•• kontroly pokontroly poččtu osob v budovtu osob v budověě atd.atd.

�� VideodetekceVideodetekce pracuje na bpracuje na báázi CCTV zi CCTV 
kamer a digitkamer a digitáálnlníí zpracovzpracováánníí obrazuobrazu



FyzikFyzikáálnlníí princip VIDEODETEKCEprincip VIDEODETEKCE

�� VideodetekceVideodetekce pracuje na bpracuje na báázi CCTV kamer zi CCTV kamer 
a digita digitáálnlníí zpracovzpracováánníí obrazuobrazu

�� FyzikFyzikáálnlníí podstata spopodstata spoččíívváá v digitalizaci v digitalizaci 
CCTV obrazu, který vytvCCTV obrazu, který vytváářříí
mnohorozmmnohorozměěrný vrný vííce bitový vektor. ce bitový vektor. 

�� DneDneššnníí CCTV kamery snCCTV kamery sníímajmajíí obraz obraz 
pomocpomocíí tzv. CCD tzv. CCD ččipu, který je tvoipu, který je tvořřen en 
maticmaticíí snsníímacmacíích bodch bodůů -- pixelpixelůů. Obraz je . Obraz je 
tedy sntedy sníímmáám v digitm v digitáálnlníí podobpodoběě a pota potéé je je 
nnááslednsledněě elektronicky upravovelektronicky upravováán. n. 



�� ProjProjíížždděějjííccíí automobil zmautomobil změěnníí hodnoty hodnoty 
barev a jasu na virtubarev a jasu na virtuáálnlníím detektoru, m detektoru, ččíímmžž
je identifikovje identifikováán. n. 

�� Po nastavenPo nastaveníí kamery a jejkamery a jejíím spojenm spojeníí s s 
videodetekvideodetekččnníímm zazařříízenzeníí je moje možžnnéé na na 
obrazovce vytvobrazovce vytváářřet libovolnet libovolnéé tvary tvary 
virtuvirtuáálnlníích detektorch detektorůů, ale je mo, ale je možžnnéé jim jim 
ppřřiiřřazovat i razovat i růůznznéé funkce (detektor funkce (detektor 
ppřříítomnosti, rychlosti apod.). tomnosti, rychlosti apod.). 

�� NavNavííc nad kac nad kažždým detektorem nebo nad dým detektorem nebo nad 
skupinou detektorskupinou detektorůů lze pracovat s lze pracovat s 
matematickými a statistickými funkcemi matematickými a statistickými funkcemi 
(sou(souččty, rozdty, rozdííly, stly, střřednedníí hodnoty, hodnoty, 
rozptyly...) nebo s logickými funkcemi rozptyly...) nebo s logickými funkcemi ..



Výhody VIDEODETEKCEVýhody VIDEODETEKCE

�� ZZáákladnkladníí ppřřednostednostíí videodetekcevideodetekce je, je, žže e 
ji lze pouji lze použžíít pro celt pro celéé zornzornéé pole pole 
kamery. Zatkamery. Zatíímco indukmco indukččnníí smysmyččky a ky a 
ostatnostatníí detektory mdetektory měřěříí dopravndopravníí
parametry v bodparametry v boděě

�� JednoduchJednoduchéé řřeeššeneníí pro instalaci pro instalaci --
instalace zainstalace zařříízenzeníí bez nutnosti zbez nutnosti záásahu sahu 
do vozovky do vozovky 

�� PPřři rekonstrukci rekonstrukcíích a ch a úúpravpraváách ch 
kkřřiižžovatky lze operativnovatky lze operativněě mměěnit nit 
polohy  detektorpolohy  detektorůů



�� VideodetekceVideodetekce umoumožžnníí vyhodnocovat vyhodnocovat 
vvííce dopravnce dopravníích parametrch parametrůů, jako , jako 
hustotu, rychlost, obsazenhustotu, rychlost, obsazeníí ploch, ploch, 
ddéélku kolon, shluky vozidel, lku kolon, shluky vozidel, 
rychlostnrychlostníí profily podprofily podéél komunikace l komunikace 
rozlirozliššit typ vozidla, jeho rozmit typ vozidla, jeho rozměěry  ry  
apod. apod. 

�� PPřřechod na jiný druh echod na jiný druh řříízenzeníí znamenznamenáá
pouze pouze rekonfiguracirekonfiguraci virtuvirtuáálnlníích ch 
detektordetektorůů



�� Poloha detektorPoloha detektorůů mmůžůže být e být 
zzáákaznkaznííkem postupnkem postupněě optimalizovoptimalizováána na 
a ma měěnněěnana

�� Obrazy videokamer mohou být bez Obrazy videokamer mohou být bez 
daldalšíších nch náákladkladůů vyuvyužžity v ity v řříídicdicíím m 
centru procentru pro zobrazenzobrazeníí rereáálnlnéé situace situace 
na monitorechna monitorech

�� Bez dalBez dalšíších financh finanččnníích nch náákladkladůů lze lze 
taktakéé poupoužžíívat dalvat dalšíší typy typy 
videodetektorvideodetektorůů jako detektory nehod jako detektory nehod 
(Incident (Incident DetectionDetection)) nebo sledovacnebo sledovacíí
detektory detektory ((VehicleVehicle TrackingTracking))



�� SystSystéém mm můžůže pracovat te pracovat tééžž
bezdrbezdráátovtověě -- nenneníí ttřřeba budovat eba budovat 
drahou komunikadrahou komunikaččnníí infrastrukturu infrastrukturu 



Nevýhody VIDEODETEKCENevýhody VIDEODETEKCE

�� ponponěěkud vykud vyššíšší cena cena 
�� momožžnnéé problprobléémy pmy přři i 

extrextréémnmníím pom poččasasíí, nap, napřř. p. přři i 
husthustéé mlze, hustmlze, hustéému demu deššti, ti, 
atd.atd.

((ččáástesteččnněě tento probltento probléém umm umíí řřeeššit systit systéém m TraficonTraficon –– viz. dviz. dáále)le)



UmUmííststěěnníí kamery(detektoru)kamery(detektoru)

�� SamozSamozřřejmostejmostíí je nutnost co je nutnost co 
nejvynejvyššíššího umho umííststěěnníí kamery a kamery a 
nutnost respektovnutnost respektováánníí perspektivy perspektivy 
obrazu.obrazu.

�� OptimOptimáálnlněě ve výve výššce 10 m nad stce 10 m nad střřed ed 
dopravndopravníího proudu, který mho proudu, který máá být být 
mměřěřen. en. 

�� Pro umPro umííststěěnníí kamery lze poukamery lze použžíít i t i 
rrůůznznéé stostožžááry, nosnry, nosnéé konstrukce a konstrukce a 
budovy v blbudovy v blíízkzkéém okolm okolíí, atd., atd.



�� DDáále je nutnle je nutnéé omezit boomezit boččnníí i podi podéélnlnéé
zastizastiňňovováánníí vozidel danvozidel danéé perspektivou. perspektivou. 

�� PodPodéélnlnéé zastizastiňňovováánníí by mohlo zpby mohlo způůsobit sobit 
splývsplýváánníí vozidel a tvozidel a tíím jejich nerozlim jejich nerozliššeneníí, , 
neboneboťť snsníímkový kmitomkový kmitoččet obrazu je 25 et obrazu je 25 
obr/s, coobr/s, cožž znamenznamenáá, , žže je kae je kažždých 40 dých 40 msms
zpracovzpracováávváán jeden snn jeden sníímek. mek. 

�� PPřři rychlosti 50 km/h ujede vozidlo za 40 i rychlosti 50 km/h ujede vozidlo za 40 
msms vzdvzdáálenost 0,6 m.lenost 0,6 m.

�� Aby se zabrAby se zabráánilo chybnilo chybáám mm měřěřeneníí splynutsplynutíím m 
vozidel musvozidel musíí být viditelnbýt viditelnáá ddéélka mezery lka mezery 
mezi vozidly vymezi vozidly vyššíšší nenežž 0,6 m. 0,6 m. 

�� Pro rychlost 100 km/h je tPro rychlost 100 km/h je třřeba mezera eba mezera 
vvěěttšíší nenežž 1,2 m 1,2 m 

�� Pro 150 km/h> 1,8 m Pro 150 km/h> 1,8 m 
�� Pro 200 km/h> 2,4 mPro 200 km/h> 2,4 m



UkUkáázka umzka umííststěěnníí kamery v terkamery v teréénunu









PouPoužžititíí

�� ŘŘíízenzeníí dopravndopravníích uzlch uzlůů::
•• virtuvirtuáálnlníí ppřříítomnostntomnostníí a výzvova výzvovéé detektorydetektory
•• rychlostnrychlostníí detektory (soudetektory (souččasnasněě jako strategickjako strategickéé detektory)detektory)
•• detektory vjetdetektory vjetíí vozidel v kvozidel v křřiižžovatceovatce
•• detektory pro rozlidetektory pro rozliššeneníí vozidel (krvozidel (kráátktkáá--osobnosobníí, dlouh, dlouháá--MHD)MHD)
•• detektory pro statistickdetektory pro statistickéé úúččelyely

�� MMěřěřeneníí podpodéél komunikacl komunikacíí::
•• mměřěřeneníí intenzity a rychlosti pro intenzity a rychlosti pro řříízenzeníí dopravndopravníího prouduho proudu
•• detekce zastavendetekce zastaveníí vozidel, jako souvozidel, jako souččáást Incident st Incident detectiondetection
•• zjizjiššťťovováánníí vozidel v odstavnvozidel v odstavnéém pm páásusu
•• zjizjiššťťovováánníí vozidel jedoucvozidel jedoucíích v protismch v protisměěruru
•• detekce pro statistickdetekce pro statistickéé úúččelyely

�� MMěřěřeneníí a dohled v tunelech:a dohled v tunelech:
•• mměřěřeneníí intenzity a rychlostiintenzity a rychlosti
•• detekce tvorby kolondetekce tvorby kolon
•• detekce zastavendetekce zastaveníí vozidelvozidel



�� DalDalšíší úúlohy detekce:lohy detekce:
•• Detekce vozidel Detekce vozidel 
•• Detekce pohybu osob nebo zvDetekce pohybu osob nebo zvíířřat ve vozovce at ve vozovce 
•• Detekce pDetekce přředmedměětu ve vozovce tu ve vozovce 
•• Dým respektive poDým respektive požžáár r 
•• Detekce nesprDetekce nespráávnvnéé jjíízdy a zastavenzdy a zastaveníí vozidel vozidel 
•• Detekce vybraných dopravnDetekce vybraných dopravníích pch přřestupkestupkůů
•• Detekce obsazenosti jDetekce obsazenosti jíízdnzdníích pruhch pruhůů
•• KombinovanKombinovanéé ssččííttáánníí vozidel a popvozidel a popřř. dal. dalšíší



Historie VIDEODETEKCEHistorie VIDEODETEKCE
�� JednJedníím z prvnm z prvníích zach zařříízenzeníí pro pro videodetekcivideodetekci

bylo zabylo zařříízenzeníí a systa systéém m AUTOSCOPEAUTOSCOPE
�� jeho vývoj zajeho vývoj začčal na univerzital na univerzitěě v Minnesotv Minnesotěě v v 

roce 1984roce 1984
�� prvnprvníí polnpolníí pokusy byly v roce 1987pokusy byly v roce 1987
�� v roce 1989 bylo dokonv roce 1989 bylo dokonččeno testoveno testováánníí a a 

ppřříístroje byly komerstroje byly komerččnněě nasazovnasazováányny
�� PrvnPrvníí vvěěttšíší aplikacaplikacíí bylo vyubylo využžititíí AUTOSCOPE pro AUTOSCOPE pro 

řříízenzeníí 28 k28 křřiižžovatek v ovatek v OaklandOakland CountryCountry v v 
MichiganuMichiganu

�� Dnes pouDnes použžíívváá systsystéém pm přřes 55 zemes 55 zemíí svsvěěta a je ta a je 
instalovinstalovááno pno přřes 45000 kamer na celes 45000 kamer na celéém svm svěěttěě..



V souV souččasnasnéé dobdoběě ……
�� DodDodáávváá videodetekvideodetekččnníí zazařříízenzeníí řřada ada 

dodavateldodavatelůů a sta stáále se vyleple se vylepššujujíí jeho jeho 
vlastnostivlastnosti

�� napnapřř. pro rychlou identifikaci zastaven. pro rychlou identifikaci zastaveníí
vozidla se pouvozidla se použžíívváá tzv. Video tzv. Video TrackingTracking, , 
který pracuje tak, který pracuje tak, žže kae kažžddéé vozidlo je vozidlo je 
oznaoznaččeno tereno terččem, jakmile vstoupem, jakmile vstoupíí do do 
zornzornéého ho úúhlu kamery a hlu kamery a videodetekcevideodetekce
vyhodnocuje zastavenvyhodnocuje zastaveníí pohybu terpohybu terčče e 
bběěhem nhem něěkolika stovek kolika stovek msms



TraficonTraficon
= Syst= Systéém m videodetekcevideodetekce, který pozn, který poznáá nepnepřřííznivznivéé
klimatickklimatickéé podmpodmíínky specinky speciáálnlníím senzorem am senzorem a
ppřřepepíínnáá do pdo přředem definovanedem definovanéého stavuho stavu

�� VideodetekceVideodetekce TraficonTraficon řřeešíší stejnstejnéé dopravdopravíí funkce:funkce:
•• detekce vozidel detekce vozidel 
•• ddéélkovlkováá klasifikace vozidel klasifikace vozidel 
•• mměřěřeneníí rychlosti vozidel s drychlosti vozidel s děělenleníím na jm na jíízdnzdníí pruhy pruhy 
•• detekce jdetekce jíízdy vozidel v protismzdy vozidel v protisměěru ru 
•• detekce zastavených vozidel v tunelech detekce zastavených vozidel v tunelech 
•• kombinovankombinovanéé ssččííttáánníí dopravy jak na vdopravy jak na víícepruhovcepruhovéé
komunikaci, tak na kkomunikaci, tak na křřiižžovatkovatkáách ch čči kruhových i kruhových 
objezdechobjezdech

�� Technologie Technologie TraficonTraficon je modulovje modulověě ppřřipravena pro ipravena pro 
napojennapojeníí do nadstavbových systdo nadstavbových systéémmůů s ds dáálkovým lkovým 
ppřřenosem dopravnenosem dopravníích dat i obrazu z dopravnch dat i obrazu z dopravněě kritických kritických 
mmííst do kontrolnst do kontrolníích dispech dispeččinkinkůů..



�� Technologie Technologie TraficonTraficon eliminuje eliminuje 
METEO vlivy:METEO vlivy:

•• pohyb kamery na stopohyb kamery na stožžáárech vlivem vrech vlivem věětru tru 
•• odlesky reflektorodlesky reflektorůů od vlhkod vlhkéé vozovky vozovky 
•• ststííny vozidel pny vozidel přři ni níízkzkéé poloze slunce poloze slunce 
•• zmzměěnu osvitu rychlým pnu osvitu rychlým přřechodem oblaechodem oblaččnosti nosti 
•• nonoččnníí provoz provoz 
•• husthustéé snsněžěženeníí
•• mlhamlha



�� Detekce vozidel v tunelechDetekce vozidel v tunelech

�� SSččííttáánníí vozidel na kvozidel na křřiižžovatkovatkááchch

�� Detekce pDetekce přřekekáážžek na silniciek na silnici



DETEKTORY PRO ROZPOZNDETEKTORY PRO ROZPOZNÁÁVVÁÁNNÍÍ OBRAZCOBRAZCŮŮ
�� V aplikacV aplikacíích telematiky se stch telematiky se stáále vle vííce pouce použžíívváá zazařříízenzeníí pro pro 

rozpoznrozpoznáánníí registraregistraččnníí znaznaččky vozidla (RZ). ky vozidla (RZ). 
•• V principu se jednV principu se jednáá o kameru zamo kameru zaměřěřenou na penou na přředek edek 

ppřřijijíížždděějjííccíího vozidla. ho vozidla. 
•• SystSystéém zpracovm zpracováánníí video obrazu je schopen najvideo obrazu je schopen najíít mt míísto, kde sto, kde 

je umje umííststěěna RZ na vozidle a nna RZ na vozidle a nááslednsledněě pomocpomocíí techniky techniky 
rozpoznrozpoznáávváánníí obrazcobrazcůů ((PatternPattern RecognisationRecognisation) porovn) porovnáánníím m 
se znse znáámou databmou databáázzíí ppíísmen a smen a ččíísel "psel "přřeeččte" RZ. te" RZ. 

�� RozpoznRozpoznáávváánníí obrazcobrazcůů je nezbytnje nezbytnéé i pro realizaci kontroly pi pro realizaci kontroly přři i 
elektronickelektronickéé platbplatběě mýtnmýtnéého. Vozidlo, kterho. Vozidlo, kteréé po prpo průůjezdu jezdu 
mýtným mmýtným míístem nezaplatilo je zaznamenstem nezaplatilo je zaznamenááno do databno do databááze, kde ze, kde 
je uveden je uveden ččas, kas, kóód mýtnd mýtnéého mho míísta a RZ.sta a RZ.

�� Velmi dVelmi důůleležžitou aplikacitou aplikacíí jsou i vyjsou i vyššíšší formy bezpeformy bezpeččnostnnostníích ch 
systsystéémmůů, kter, kteréé napnapřř. prom. proměěnnými dopravnnnými dopravníími znami značčkami kami 
ppřřikazujikazujíí jistou rychlost v nebezpejistou rychlost v nebezpeččnnéém mm mííststěě. Pokud ji . Pokud ji řřidiidičč
nerespektuje je jeho RZ i s nerespektuje je jeho RZ i s úúdajem o jeho rychlosti pdajem o jeho rychlosti přřededáávváána na 
na nadna nadřřazený systazený systéém. m. 

�� DalDalšíší oblastoblastíí vyuvyužžititíí je identifikace vozidla jedoucje identifikace vozidla jedoucíího na ho na 
ččervenou.ervenou.

SystSystéémy pro rozpoznmy pro rozpoznáávváánníí RZ jsou dnes jiRZ jsou dnes jižž tak dokonaltak dokonaléé, , 
žže jsou realizove jsou realizováány i v mobilnny i v mobilníím provedenm provedeníí..



BlBlíízkzkáá budoucnost budoucnost -- VývojVývoj
�� Varovný systVarovný systéém, jenm, jenžž je schopen rozeznat v je schopen rozeznat v 

nněěkolika milisekundkolika milisekundáách moch možžnost nost řřidiidiččova ova 
ddřříímmáánníí. . 

�� TvoTvořříí jej njej něěkolik inteligentnkolik inteligentníích systch systéémmůů, , 
kterkteréé nennenáápadnpadněě monitorujmonitorujíí řřidiidičče. e. 
•• JednJednáá se zejmse zejmééna o monitoring mna o monitoring mííry mrkry mrkáánníí

ooččnníích vch vííčček(Zde pouek(Zde použžita ita videodetekcevideodetekce))
•• SSíílu lu řřidiidiččova stisku volantu ova stisku volantu 
•• Pozici vozidla vzhledem k jPozici vozidla vzhledem k jíízdnzdníímu pruhu a mu pruhu a 

okolnokolníím vozidlm vozidlůům. m. 
Za tZa tíímto mto úúččelem jsou do vozidla zabudovelem jsou do vozidla zabudováány uvnitny uvnitřř i vni vněě mnohmnohéé
senzory (radary, kamery, senzory (radary, kamery, ččidla)idla)



AutomatickAutomatickéé parkovanparkovaníí
�� Mnoho výrobcMnoho výrobcůů se v poslednse v posledníí dobdoběě snasnažžíí usnadnit usnadnit 

ččinnost parkovinnost parkováánníí vozidla do vozidla do řřady.ady.
�� Pro pPro přřííklad uvklad uvááddííme automobilku BMWme automobilku BMW

•• ParkovacParkovacíí asistent je v souasistent je v souččasnasnéé dobdoběě testovtestováán v n v 
prototypu BMW X5, kterprototypu BMW X5, kteréému pommu pomááhháá vykonat vykonat 
elegantnelegantníí parkovacparkovacíí manmanéévr. vr. 

•• PomocPomocíí videodetekcevideodetekce zjistzjistíí, je, je--li parkovacli parkovacíí prostor prostor 
dostadostaččujujííccíí(pomalu projede okolo voln(pomalu projede okolo volnéého mho míísta).sta).

•• Pokud je mPokud je míísto vhodnsto vhodnéé pro testovacpro testovacíí vvůůz, z, řřidiidičč
zazařřadadíí zpzpááteteččku, pustku, pustíí volant a operuje pouze s volant a operuje pouze s 
pedpedáálem plynu a brzdy. lem plynu a brzdy. 

•• InovaInovaččnníí asistenasistenččnníí systsystéém pm přřevezme evezme řříízenzeníí po po 
celou dobu parkovaccelou dobu parkovacíího manho manéévru.vru.



Prototyp C3 City Park ––testovtestováán i u nn i u nááss



AutomatickAutomatickáá identifikace vozidel ADR identifikace vozidel ADR -- prostprostřředek keedek ke
zvýzvýššeneníí bezpebezpeččnosti provozu v silninosti provozu v silniččnníích tunelechch tunelech

� Jde o monitoring vozidel přepravujících nebezpečné věci, které chceme 
sledovat a účinně řídit a předejít tak katastrofám

� Pro řízení je nutné vozidla označená dle ADR automaticky identifikovat, mít 
informace o jejich pozici a znát co možná nejlépe obsah přepravovaného 
nebezpečného nákladu

� Tyto požadované informace může poskytnout speciální videodetekční modul, 
který pracuje na obdobném principu jako automatická detekce registračních 
značek.

� Systém v rámci poskytnutého záznamu rozpoznává oranžové identifikační
značky ADR umístěné na vozidlech

� Jakmile je identifikační značka vozidla ADR detekována, mohou být vydány 
instrukce pro automatickou detekci číselného označení druhu převáženého 
nákladu a proveden záznam údajů do databáze

� Zaznamenaná data jsou předána do dopravně řídicího centra spolu s údaji o 
čase a předpokládaném místě (pozici) vozidla. 

� Následným provázáním těchto informací s kamerovým systémem mohou být 
vydány potřebné řídicí instrukce pro přepravu a vozidlo může být kontinuálně
sledováno po celou dobu průjezdu tunelem (nebezpečnou zónou). 

� Předností navrhovaného uplatnění videodetekční automatické identifikace 
vozidel ADR je především skutečnost, že může v reálném čase poskytnout 
příslušnému operátorovi (operátorovi tunelu) informace nejen o přítomnosti 
vozidla ADR, ale i o druhu nákladu, který vstupuje do tunelu. 

� V případě nehody v tunelu pak mohou být přijata rychle vhodná a účinná
opatření, protože záchranný sbor je informován o druhu a vlastnostech 
nebezpečných látek v tunelu.

Projekt EU Projekt EU -- ADRADR



ZZáávvěěrem rem -- zajzajíímavostmavost

�� SStudie bezpetudie bezpeččnosti proknosti prokáázaly, zaly, žže:e:

•• operoperáátor na centrtor na centráále ule užž po 12ti minutpo 12ti minutáách ch 
sledovsledováánníí monitormonitorůů bezpebezpeččnostnnostníích kamer ch kamer 
nevnnevníímmáá 45% informac45% informacíí! ! 

•• tentýtentýžž operoperáátor po 22 minuttor po 22 minutáách nevnch nevníímmáá jijižž 95 % 95 % 

informacinformacíí!!!!

�� Proto zavProto zavááddííme systme systéém automatickm automatickéé
videodetekcevideodetekce, který je nep, který je nepřřetretržžititěě
schopen sledovat a vyhodnocovat schopen sledovat a vyhodnocovat 
sledovansledovanéé dděějeje……



--KONECKONEC--

DDěěkujeme za pozornostkujeme za pozornost……


