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Metodika merania &yhodnocovania stavu povrckozovky pomocou zariadenia LineScan

1 Dvob

bl oha bola spracovan8 na z8kl| adel aildT. &E&dng8vky
ci e Oosgpracpvaniet e c hni ¢ k ® hna hognotenig pstaval Lpovrchu vozoviek pomocou
aut omati zovahm@camaasnamhania povrchu a vyhodnot e

Ri egenie %W ohy je rozdelen® na dve etapy, C

zariaden2m LineScaonv,andiee Goemt hchri wchke®h os prreead pi s u.

jednotlivich et8&8p je nasledovng§g:
1. etapa:
e viber pokusnlch %sekov pre overenie a kalib
e definovanie spoOahlivosti a opakovateOnost:i
e porovn8waa@ing a mzariaden2zm LineScan, over o
prehl i adkami a klasicklm videoz8znamom,
e spracovanie metodi ky merania zariaden2m Lin

e viber typu por¥%ch pre Nalgie spracovanie na
e spracovane met odi ky vyhodnocovania videosn2zmkov
e syst®m hodnotenia stavu povrchu vozoviek pr
LineScan,

e spracovanie technick®ho predpi su.

Na riegen2 spol Uipy @XVEA, spblisr.oo d b okrtno2rcginszh T zaa b e
ahodnoten2m videoz8znamov povrchov r*znych gtru

venovang opakoveRvalOnbgti§meampeppdiaomrbfuv w.ozovky

11 Zz8kl adn®m2ny a defin2cie

Term2ny fpobaoalyi 6 ®t echni cklch podmienkach s
Nal g2ch s¥%visiacich STN a @BpORa Whel gdoVvalt dej
LineScanj e zariadenie firmy Greenwood Engi neel

vozovky sn2mac2m zariaden2m, zalogenim na videc

12 Dbl el m ehodaoteniaatav@povrchu vozoviek

Pre poteby projektov opravy 8td r gby cestegj pseehednoteni e s
cestnej sieti SR je potrebng8 anad®lzas sdsatviu PPIva
na z8kl ade podrobnTch vizu8l nycmeparihdi adok . ad
Vi deoCar . Podrobn® vizu8l ne sptraevhd i paadwkryc hpu swkoyz auv
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vysoko n8ro|ln® nazanda@éen®ys wtjeak td?8tnyan pohOadc
pomocou VideoCaru r ovnakzob evryagnaldcuhj ed Smanu 8l ny =z §:
Zariadenie LineScan odstraRuje uveden® nedo
rTchly kontinu8lny zber d8t. Z8znam povrchu v
subjekt2vnym faktor om.
Hodnotenie stavu povrchu vozovky jedni m zo vstupov do Syst

svozovkami (SHV), pomocou ktooprr@hvo. sSat adve fpionvurjceh us

faktorom I PSV (I ndex porugenia stavu vozovky).
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2 POPIS ZARIADENIA
21 Vgeobecnl popis

Zariadenie LineScan firmy Greenaw EngineeringD8 nska j e navrhnut ® |
zaznamen8vanie digit8lneho obrazu povrchu vozo
Zzabezpel eni e nez8visl osti na osvetl en? okol i a

osvet OovacxkmogWhto®mdhkon je niekoOkon8§sobne vyg
Zar i ad e n itze. riadkpwikameua, ktor8 na rozdiel od kI a

plochu, ale line&8rny ovyrsmZkofrashi optorvirch§zvamao
detail n® poobrcaauenioezovky vo vysokom rozl2genz,
spracovs8§vanich d8t (hodina z8znamu cca 500 MB ¢

2.2 S Y| aasiddénia
Zariadenigpr € s n? mani ez 8z noalmiuaghiurjcek @hacs | edovn® s %l .

e uzatvor endvopma vneSsmatsasti2060kg,

samostathb e n@w2dre ner §t or zarei andaeprSij aaapir@mi eesse ,n e n
zdr oj @30¥,t12%mnu

e LineScan kamera,

e Oosvet ©p 9 a ®MALED ampy)e n

e odometer pre meranie vzdialenosti,

e syst®m pseinbegaPg8anl m

e pol2tal a solho®mnoperi € 8dadam

e vikonnT mrod ebmrokcovani e d§t
Vkab2ne vodila je umiestnen8 konzolaadepok? tzdblea |
Konzola je obsluhovan8 vodilom, pr2p. spolujaz:¢
2.2.1 Kamera

Kamem Spyder3 SG10-02k4000L (Obr 8§ 4ok e umi est nens§ na r &
vy baven 88monpalebok4non
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Ob r 8TzKookn f i gkameBmea3®mg2r ku obrazu

222 Osvet Oovac?2 syst®m

S st ®m s 82| s8kripa@h& dmobsphaijel2LED di - d ,aelektopilufOb * § Zao k
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Obr §3)okampychlade®® vzduclbomtl o sa spwgSa i mptL
rotal n®ho e npuzamiprao |se nk®w, 08m& mal je pripojenl na
ng§bojov kolies. GogovkwmeoaSvatl @oiroeana ez swieg

impulzuj e o ni ekoOko miexpaszeikl¥mid |dd sh gk @me rayk o

Obr §20skvet Oovac2 LED syst®m

Obr §%lampasd ED di - damizapwuphust aa)
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223 GPS syst®m

Zariadeni é nfegopaam&Mm® mpde | o0 et ameranidar § m&al i z

zemepisnlich s¥%radn2c.

224 Hardv ®rsoft®r zariadeni a
Pol 28alzost av aDEZLaNO09X@30fe @i aal ogen8 na | ntel G

Ethernete masledovouk o nf iogiur §c i
e P a m2x500GB in Raid 0
e ProcesolCPU Core2Duo
e RAM 2x1GB
e KI 8vesnica
e Monitorsr o z | 21§08x120@nodov
e Windows XP English
e Sof tRead\Viewpr e =z §hodneteniesno gnos Sou oper §tor skl
azaznamen8vania udalost?2 pomocou | okaliz
Sof tek®i spod¥%och wearzml.8B06laverzia2.00Popi s progr amo
vybaveniajeWwPr 2 | dNlae zdBek lpao pi su bod &@8meir e%lvolhuiyg i vy er at § v

11
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3 VhABER POKUSNh CN PRESOVERENIE ZARIA DENIA

Pre Wl el y overeni a zari adenpoavnariai la 5§ a mj
poug2vanl mi met - dami hodnoit enylar stt @ viur ip olkks € iy
triedyvok ol 2 Giliny.

Vybrat® boli %seky, na ktorTch
vizug8l ne prashulQikaeduktye.devil popis shedbvanBchchseb

TabOklsS |l edovan® Wseky
48] 5701 %l 6Al G2] Popis Smer merania
~Od dopravnej 5748 ami v jednom smere
ULLCAKNM | _ [y I Branie %rﬁengﬁrsg\i/rr?hi AV AN
M| okresu CA/ZA °a <
2R 1+ 6A| dhodoboé f SR2| vjednom smere
1/11 Brodno 1000m| Ol @2 NdsihelZ g 4 S1 @6 8F 1| 6 a YS Nllep ]
AT AV L2 N OK Ul gé LI
YNR O2 @ Ay G NI GAft} v iednom smere
11/507 1326 m 111/5070% TyS6aai Sy J, 2 v & NJ
obecDivinka OK2RY N1 °a
¢, A f-Roy.IChimeg ]\ yAu NJ Q?\fl’ v jednom smere
11/507 1323 m budova lyS6raiSyf| o ang
IBG Holding Okz2 Ry Nyl ©°2 Y

12
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&+
Rudinska Neslusa E
Povina S e ||
& NOVE MESTD _—I_
DUBIE (0] '\ :F
KYSUCKE BUDATINSKA o =
NOVE MESTO ”
Rudina /
1['“]' ‘adonh
Rudinka OSKERDA Lopusné pasitd-adonhora
Divina
Divinka VRANIS Sneznica Sog]g _
0 POVAZSKY BRODNO _ vadicov Horny Vadi
CHLMEC Kotréina
Lucka
0 ZADUBNIE ZASTRANIE
Ik j ' ; Lysica
k J# “BUDATIN oA Stranik , y '
' STRAZOV. % \\ AediiAzes nad Mfahnm ZEIEhOSt

Obr 84lookk al i z8ci a Ysekov

4 DEFI NOVANI E SPG3oIAMPIAKXOVATEGONOSTNIA MERA

Pre ur lkeniad e®Oma St i bolo realizovanich 10 me
vobci PovagM&rdarChlWwseak bol dlhT 200 m, od stani
Mer ania boli realizovan® za rovnaklch8podmi enol

- prvieedhen8ste meranie pri kongtant nej rTchl

- druh® ag desiate mer an7kemhhpri premenlivej r

- desiate meranie bolo ovplyvnen® narugen2m

nerovnomerns§.

Vpriebehu jedrdoli wioeh dpa nebol o vzhOadom n

merania mogn® exaktne wurliS zaliatok merania. :
za poliatolnT bod merania stanil|lenie 811 m, '
meraniach.

Pre anallzu opakovateOnosti -JbUnified@raceIndenT v 1T p
ktorT zariadenie pol2ta na z8klade zaznamenS§varl

spr8vyr.ovnania z2skanTch hodn8tk k dJCH mr¥e nra®l zmees

-

hodnoteniaObr §zky s% spracovan® ug pre zjednotenl ze

13
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= g =ZS W\
’ "—»."

150 155 160 165 170 175 180 185 190 195

Stanicenie, m

——Uucl-11 —=—Uucl-10 —Uucl-9 ——Ud-8 ——UCl-7 ——UCI-6
——UuUcl-5 —Uucd-4 ucl-3 ——ucl-2 ——Uucl-1

25,0
S 20,0 h |
s 150 A .
2 10,0 ' I ?
g | ] . j
T 50 - ' . ,
0,0 { W
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200
Stanicenie, m
——UuCl-11 ——UCl- 10 ——UCI-9 ——UCI-8 ——UCI-7 ——UCI-6
——ucl-5 ——UCl-4 ucl-3 ——ucl-2 ——ud-1
Obr §8xMekr ani a opdkeVat &®eb@st i
6,0
_ 5’0 31
S 4o AN \\ I
T
e 3,0 -
2 2o IR ANy
00 - AV VWG
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Stanicenie, m
——Uucl-11 ——UCl- 10 ——UC-9 ——UCl-8 ——UCI-7 ——UCI-6
——Uucl-5 ——UCl-4 ucl-3 ——ucl-2 ——ucd-1
Obr §&Mekr ani a opdkese®tmOnost i
25,0
= 20,0
U r
2
g 150 - A
- A\ X
2 10,0 '
- Y i

Obr BZzMer ani a opdk® &@20@MOnost i

14




Metodika merania &yhodnocovania stavu povrckozovky pomocou zariadenia LineScan

6,0
5,0 P N\
4,0 ~__/ N \
o IS % —\
] - DN O~ :
i RN/ —— A%ﬁ%gt =

Stanicenie, m

Hodnota UCI

—Vucl-11 ——Uud-10 —Uucl-9 ——Uud-8 ——UCdl-7 ——UCI-6
——UuUCl-5 ——UCl-4 ucl-3 ——udcl-2 ucl-1

Obr §&Mekr ani a opdpoVate OWs ddranid m

25,0

20,0 -
15,0

10,0
~

5,0 %%M
00 PIANAZ SN . padlOK

100 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150

Hodnota UCI

Stanicenie, m

—Vucl-11 ——Uud-10 —Uucl-9 ——Uud-8 ——UCdl-7 ——UCI-6
——UuUCl-5 ——UCl-4 ucl-3 ——udcl-2 ucl-1

Obr 8¥Mekr ani a opdlesemea®no$ crhilao slt.il Omer a

Zobr8zkov je zrej m®, ge definovanie opakov
Vozidlo I en s probl ®ma mi zachov8va jednotn¥% st
stope ot8&8zkou chyby v YplnostsipoDa8hhamosSZ§gyagau
ktor8&8 je nedostatolng8. Vypllva to z rozdielnyct
vozovky. Podr objnej gé et o pr ob salostate ® g e § «CAMEA uveder;
vVPr2l ohe 1.
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5 POROVNANIE VhSLEBSOWSPODROBNAMI VI ZIBREHNADKAMI
AVI DEO ZCZNAMOM

51 Vi zus8l ne prehliadky

Zber d§tovah pedDapM@®c dwBiRWOSkupi nou, kt or §
vozovkezaznamena¥sdaj e o vi di t eOnT ch fpoorrmuc BE8lestivsaden pr e d

poruchy povrchu vozovky, prielne nerovnost. net

Zberovgsdajyykonal dRa 4. 12. 2009, polasie bo
aneznel|Amdleywdovan® boli YUsekwppondOdot ablnywb.av ke
di aOkomer om, merac?2m kolieskom, kriedou na z

videdka mer o u na zdokumentovani e Vi d2®%z nafmma muag r Y4

zpodrobnej Vi zu8l nej prehliadky ( f jednomusrheger ) . Z |
Meran2m sa zisSovala a zaznamen§8vala ¢g2rka | a:
uusek zvlI §8gS, na viacerlTch vopred stanovenlch b
zaznamen8vali do vopredupori ggdadremt®rhenj fwirzaznug I8 aj

511 Videoz8znam

Videoz& nam bol by lyo t & Vv eamduou vtypuw BooykCD DCR - HC96
(Obr §oWdear § z j @m vy hediogietndd nloing e3l@kpx@VDVdE t ai | nT ch
z8bejrecmougi taf ot o g m&vhlded,3 MPK: Vv

Ob r §10Videokamera SonyCD DCR- HC96

Vi deoz8§8znam b opracowouhskupimon e nT ebe hu vykonani a
Vi zu8l nydokhz apr*#lhdlioam z dokpmennh ® v iaaz Saamm podrobnep h o
vi zu8l nej p rzeBmlaima dk ok u meind eug eSlesmticla métrohezml it & o ¢ © p
spresnenia umiestnenia porucayachy8 vani a i nlTch | init ef@oev on a/jdra.j e
potrebs@®r §pomeanie zista th pa éh vidlewa § zonmavy hodnoten2m sn?

LineScarom pomocouprogramu RoadView.

16
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5.1.2 Vyhodnoteniy i deo z8znamov

Vyhodnoteniev i deo z §Eme mowz §ieahl o0sS uvellen® v tabt

513 Vyhodnotenie vizu8lnych prehliadok
Z8znamy viydhlodmoogm®8movom prostred? PORUCHY7.

z8znatb2 ev uveden® | en cel kov® hodnotenie Wseko

TabuX¥kyahodnotenie vigoadOayTh | PSVhP®adak podr obn

Koncovli DBPruh/lPol i atol n® DOgk KI asi ff IPSV
1/11 KU Brodno P 0 1000 1 4,98
/11 KU KnM P 0 700 1 4,8
[1/507 KU IBG Holding P 0 200 1 4,81
[1/507 KU IBG Holding P 200 20 2 3,62
[1/507 KU IBG Holding P 220 100 1 4,8
[1/507 KU IBG Holding P 320 60 2 3,1
[1/507 KU IBG Holding P 380 20 1 4,66
[1/507 KU IBG Holding P 400 20 5 1,35
[1/507 KU IBG Holding P 420 20 3 2,96
[1/507 KU IBG Holding P 440 20 2 3,14
[1/507 KU IBG Holding P 460 140 1 4,82
[1/507 KU IBG Holding P 600 40 2 3,96
[1/507 KU IBG Holding P 640 20 3 2,91
11/507 KU IBG Holding P 660 20 4 1,5
[1/507 KU IBG Holding P 680 20 2 3,82
[1/507 KU IBG Holding P 700 60 1 4,32
11/507 KU IBG Holding P 760 20 3 2,01
[1/507 KU IBG Holding P 780 20 1 4,22
[1/507 KU IBG Holding P 800 20 2 3,01
[1/507 KU IBG Holding P 820 20 3 2,71
11/507 KU IBG Holding P 840 220 2 3,31
[1/507 KU IBG Holding P 1060 20 3 2,39
[1/507 KU IBG Holding P 1080 20 2 3,67
11/507 KU IBG Holding P 1100 20 5 1,4
[1/507 KU IBG Holding P 1120 40 3 2,47
[1/507 KU IBG Holding P 1160 20 5 1,11
[1/507 KU IBG Holding P 1180 20 2 3,92
11/507 KU IBG Holding P 1200 20 1 4,58
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Metodika merania &yhodnocovania stavu povrckozovky pomocou zariadenia LineScan

52 Vyhodnotenie syst®mom LineScan

Z8znamy zo zariadeni a LineScan bol i n8sl e
Program pracpgrowed weaintnecviepje hodnoty jolarazg,wne | z 1l c
ktor® je cell sn2manl obraz rozdelenl. Pre h
prostredia Windows.Vpr 2 pade | okali z8cie tmavg2ch | astz2z
porucha pokchuuHodnot eni e povrchu |j e spr ad &nifech@ackp o mo ¢ C
Il ndex), na z8klade | oho je zrejm®, ¢g@rldari adeni

Pri vipolte bolastavp@paramettpgraniu RaeatView m n

Obr §8ABKkinc2p vipoltu UCI [zdroj: softwe

521 Spracovanie Yadajov programom RoadView

Pr8aogramom je intuit2vna nahon§kdl!avdoed uj eudvres
l en z8kladnlT postup vipoltu.

Pred zalodtt2um jvel potr ebn@zithafsi eadwa Sscma kame tt oé
zponuky z8kl adn®ho menu (obr . 12) je potrebn®
spust?2 vipolet UCI.
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