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Metodika merania a vyhodnocovania stavu povrchu vozovky pomocou zariadenia
LineScan. Hodnotenie stavu povrchu vozovky kamerovym systémom LineScan TP 16/2011

1 Uvodna kapitola

1.1 Predmet technickych podmienok (TP)

Predmetom tychto TP je metodika merania a vyhodnocovania stavu povrchu vozoviek pomocou
automatizovaného zariadenia LineScan na snimanie povrchu a vyhodnotenia videodat.

1.2 Ukl TP

Ulelom TP je stanovit podmienky na meranie stavu povrchu vozoviek zariadenim LineScan,
definovat’ sposob vyhodnotenia nameranych udajov a spracovania klasifikacie vozovky pre pouzitie
V ramci systému hospodarenia s vozovkami.

1.3 Pouzitie TP

Tieto TP st ur¢ené pracovnikom, ktori vykonavaju Cinnosti tykajice sa diagnostiky stavu povrchu
vozoviek asystému hospodarenia s vozovkami. St to najmd pracovnici SSC ajej pracovisk,
prislusnych organov Statnej spravy a tiez pracovnici vyskumnych a vyvojovych pracovisk.

1.4  Vypracovanie TP

Tieto TP na zaklade objednavky Slovenskej spravy ciest (SSC) vypracovala Zilinska univerzita v
Ziline, Stavebna fakulta.

Zodpovedni riesitelia: prof. Ing. Jan Celko, PhD., tel. 041/5135904, e-mail: jan.celko@fstav.uniza.sk;
doc. Ing. Daniela Duréanské, PhD.; Ing. Milan Tabak.

1.5 Distribucia TP

Elektronicka verzia TP sa po schvaleni zverejni na webovej stranke SSC: www.ssc.sk (technické
predpisy) ana webovej stranke MDVRR SR: www.mindop.sk (doprava, cestna doprava, cestna
infrastruktira, legislativa, technické predpisy).

1.6 U&innost’ TP
Tieto TP nadobudajt t¢innost’ diilom uvedenym na titulnej strane.

1.7 Nahradenie predchadzajicich predpisov
Tieto TP nenahradzaju ziadny iny predpis.

1.8 Suvisiace a citované pravne predpisy

[Z1] Zakon ¢. 135/1961 Zb. o pozemnych komunikaciach (cestny zakon) v zneni neskorSich
predpisov;

[Z2] vyhlaska FMV €. 35/1984 Zb., ktorou sa vykonava zakon o pozemnych komunikaciach (cestny
zakon) v zneni neskorsich predpisov;

[Z3] zékon ¢. 8/2009 Z. z. o cestnej premavke a o zmene a doplneni niektorych zakonov v zneni
neskorsich predpisov;

[Z4] vyhlaska MV SR €. 9/2009 Z. z., ktorou sa vykonava zakon o cestnej premavke a o zmene a
doplneni niektorych zakonov v zneni neskorsich predpisov;

[Z5] zakon €. 90/1998 Z. z. o stavebnych vyrobkoch (v uplnom zneni vyhlaseny zdkonom ¢. 69/2009
Z. z.) V zneni neskorsich predpisov;

[Z6] zakon ¢&. 50/1976 Zb. o uzemnom planovani a stavebnom poriadku (stavebny zakon) v zneni
neskorsich predpisov;

v

[Z7] zékon ¢. 124/2006 Z. z. o bezpecnosti a ochrane zdravia pri praci a o zmene a doplneni
niektorych zakonov v zneni neskorsich predpisov;
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[Z8] vyhlaska MVRR SR ¢&. 558/2009 Z. z., ktorou sa ustanovuje zoznam stavebnych vyrobkov,
ktoré musia byt oznaCené, systémy preukazovania zhody a podrobnosti o pouzivani znaciek

zhody.
1.9 Suvisiace a citované normy
STN 73 6100 Nazvoslovie pozemnych komunikacii
STN 73 6114 Vozovky pozemnych komunikécii. Zakladné ustanovenia pre navrhovanie
STN EN 13036-7 Povrchové vlastnosti vozoviek. Skusobné metody. Cast 7: Meranie
(73 6171) nerovnosti vrstiev vozovky latou
STN 736177 Meranie protismykovych vlastnosti povrchu vozovky
STN 73 6195 Hodnotenie protiSmykovych vlastnosti povrchu vozoviek

1.10 Suvisiace a citované technické predpisy

[1] TP 9A/2005 Prehliadky, Gdrzba a opravy cestnych komunikacii. Dial'nice, rychlostné
cesty a cesty. MDPT SR: 2005;

[2] TP SSC02/2002 Katalog poruch asfaltovych vozoviek + Priloha: Katalogové listy, SSC:

2002;

[3] TP 10/2006 Systém hospodarenia s vozovkami, MDPT SR: 2006;

[4] TP 04/2000 Meranie a hodnotenie nerovnosti asfaltovych vozoviek pomocou zariadenia
PROFILOGRAPH GE, SSC: 2000;

[5] TP 14/2006 Meranie a hodnotenie drsnosti vozoviek pomocou zariadenia
SKIDDOMETER BV11 a PROFILOGRAPH GE, MDPT SR: 2007;

[6] TP 13/2006 Vykonavanie a vyhodnocovanie podrobnych vizudlnych prehliadok
asfaltovych vozoviek, MDPT SR: 2006;

[7] TPO08/2011 Katalog technoldgii na opravy zakladnych typov portch vozoviek + Prilohy
A, B, C, MDVRR SR: 2011,

[8] TP 01/2009 Meranie a hodnotenie unosnosti asfaltovych vozoviek pomocou zariadenia

FWD KUAB + Prilohy A, B, C, D, MDPT SR: 2009;
[9] TP SSC07/2002 Rychle vizualne prehliadky zariadenim VIDEOCAR. Vykonavanie
a vyhodnocovanie, SSC: 2002.

2 Vseobecne

2.1 Zakladné terminy a definicie

Terminy pouzité v tychto TP s uvedené v STN 73 6100 ako aj v d’alsich suvisiacich a citovanych
STN a TP (pozri kapitoly 1.8 az 1.10).

Na uéely tychto TP sa dopliia nasledovna definicia:

LineScan je zariadenie firmy Greenwood Engineering, urené na sledovanie povrchu vozovky
snimacim zariadenim, zalozenym na videozazname pri umelom osvetleni povrchu

2.2 Utel merania a hodnotenia stavu povrchu vozoviek

Pre potreby projektov na opravy a Gdrzby cestnej siete a tiez na hodnotenie stavu vozoviek na cestnej
sieti SR je potrebna analyza stavu povrchu vozoviek. Tato analyza sa v sucasnosti spracuva na zaklade
podrobnych vizualnych prehliadok, resp. na zaklade analyzy merania zariadenim VIDEOCAR.
Podrobné vizualne prehliadky poskytuju najpodrobnejsi obraz o stave povrchu vozovky, st vSak
vysoko naro¢né na manualny zber dat a zatazené subjektivnym pohladom hodnotitel'a. Meranie
pomocou VIDEOCARU rovnako vyzaduje manualny zdznam zberanych dat, zatazeny subjektivnym
pohl'adom.

Zariadenie LineScan odstraniuje uvedené nedostatky doteraz pouzivanych metodik, umoziuje rychly
kontinudlny zber dat. Zaznam povrchu vozovky je automatizovany a nie je ovplyvneny subjektivnym
faktorom. Rozsah nasnimanych dat je priamo zavisly od technického vybavenia zariadenia.
Hodnotenie stavu povrchu vozovky je jednym zo vstupov do Systému hospodarenia s vozovkami
(SHV), pomocou ktorého sa definuje spésob udrzby a oprav. Stav povrchu je definovany faktorom
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IPSV (Index porusenia stavu vozovky) na hodnotenie pomocou podrobnych vizualnych prehliadok.
Na hodnotenie zariadenim LineScan je stav povrchu definovany indexom UCI (angl.: Unified Cracks
Index — Index trhlin), vyjadrujucim porusenie povrchu trhlinami a plosnym porusenim.

2.3 Popis zariadenia LineScan

Zariadenie LineScan je navrhnuté na kontinualne zaznamenavanie digitalneho obrazu povrchu
vozovky pri premennej rychlosti pohybu vozidla. Na zabezpecenie nezavislosti na osvetleni okolia je
zariadenie vybavené vysokovykonnym LED osvetlovacim systémom, ktorého vykon je
nieckol'’konasobne vyssi ako slne¢né svetlo.

Zariadenie vyuziva tzv. riadkova kameru, ktora na rozdiel od klasickych kamier nesnima plochu, ale
linearny obraz Casti povrchu vozovky. Vysokorychlostny zdznam umoziiuje vel'mi detailné zobrazenie
povrchu vozovky vo vysokom rozliseni, avSak za cenu velkého mnozstva spractivanych dat (hodina
zaznamu cca 500 MB dat).

2.4  Sudasti zariadenia

Zariadenie na snimanie 3,5 m $irokého zdznamu jazdného pruhu obsahuje nasledovné sucasti:
e uzatvoreny prives s dvoma napravami hmotnosti 2 000 kg,

samostatny benzinovy generator na napajanie zariadenia, umiestneny na privese,

zdroj systému (230 V, 12 V),

LineScan kameru,

osvetlovaci systém (Cervené LED lampy),

odometer na meranie vzdialenosti,

systém pre zber dat s integrovanym GPS,

pocitac a softvér pre zdznam a hodnotenie dat,

vykonny notebook pre spracovanie dat.

Posadku meracieho vozidla tvori vodi¢ a operator, obsluhujuci konzolu pocita¢a, na monitorovanie
systému a riadenie zberu dat.

25 Kamera

Kamera Spyder3 SG-10-02k40-00-L (obrazok 1) je umiestnena na rame privesu a je vybavena optikou
28 mm alebo 24 mm.
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Obrazok 1 Konfiguracia kamery pre 3,5 m $irky obrazu

2.6  Osvetlovaci systém

Systém sa sklada z 32 lamp, kazda lampa obsahuje 12 LED didd, objektiv a elektroniku (obrazok 2 a
3). Lampy st chladené vzduchom. Svetlo sa zapina impulzom riadenym z rota¢ného enkodéra
s 20 000 pulzami pri oto¢eni kolesa. Snima¢ je pripojeny na jednom zo zadnych nabojov kolies.
So%ovky so svetlom treba nastavit’ a zamerat’ na povrch vozovky. Trvanie svetelného impulzu je 0
niekol’ko us dlhSie ako expozi¢ny Cas kamery.
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Obrazok 2 Osvetl'ovaci LED systém

Obrazok 3 Lampa s LED diédami (vypnuty a zapnuty stav)

2.7  GPS systém

Zariadenie obsahuje integrovany modul GPS pre detailnti lokalizaciu merania v ramci zemepisnych
stradnic.

2.8 Hardvér a softvér zariadenia

Pocitacova zostava zariadenia DELL NO9X7301 je zalozena na Intel Gigabitovom Ethernete
s nasledujucou konfiguraciou:
e pamit (2 x 500) GB in Raid 0,
procesor CPU Core2Duo,
RAM (2 x 1) GB,
Klavesnica,
monitor s rozliSenim (1600 x 1200) bodov,
Windows XP English,
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e softvér RoadView pre zaznam a hodnotenie s moznost'ou operatorskych poznamok
a zaznamenavania udalosti pomocou lokalizacie GPS.

Pri zmene vybavenia zariadenia je potrebné zabezpecit’ uvedenu konfiguraciu pocitaca ako minimalnu.
Softvér pre analyzu a hodnotenie dat je k dispozicii v troch verziach — starSich verziach 1.1.0.6 a 2.0.0
anovej verzii 1.1.0.8. Na vyhodnocovanie dat podla tohto TP je potrebné pouzit’ verziu 1.1.0.8,
pripadne novsiu podla aktualizicie vyrobcu.

3 Metodika merania zariadenim LineScan

3.1 Priprava zariadenia

Udrzba a kalibracia zariadenia sa vykonava podla pokynov vyrobcu v stanovenych Gasovych
intervaloch.
Okrem pravidelnej udrzby je potrebné pred kazdym meranim zariadenie skontrolovat’ a pripravit’ na
meranie. Priprava obsahuje nasledovné ukony:

- kontrola funk¢énosti meracieho systému — kamera, generator, zdroj;

- kontrola lokaliza¢ného systému — odometer, GPS;

- kontrola osvetlovacieho systému — funkcnost’ a ¢istota LED lamp;

- kontrola funkénosti zdznamového systému — pocitac, softvér.
Kontrolu vykonava posadka zariadenia. Na vykonanie merania musia byt vSetky systémy uplne
funkéné. Osvetl'ovaci systém (stustava LED lamp) je potrebné pred kazdym meranim o¢istit’.
Na meranie je nevyhnutna dvojélenna posadka, zlozena z vodica a operatora, ktory obsluhuje riadiaci
pocitac.

3.2 Rozsah merania

Meranie sa vykonava jednym pojazdom vozidla s aktivovanymi registratnymi zariadeniami —
kamerou, svetelnym ramom, lokalizanym zariadenim a spracovatel'skym pocitacom. Aktivaciu
zariadeni zabezpeci operator. Meracie zariadenia musia byt aktivne na zaCiatku meraného useku.
Zatiatok meraného Useku je nutné zaznamenat' zemepisnymi stiradnicami pomocou zabudovaného
systému GPS.

Po ukonéeni prejazdu meranym Gsekom operator skontroluje zaznam z merania. V pripade neuplnosti
zaznamu Sa meranie opakuje.

3.3  Rychlost’ merania

Rychlost’ merania sa pohybuje v rozsahu (40 az 80) km/h, na zachovanie presnosti zdiznamu je nutné
pocas merania zachovat’ kons$tantnu rychlost’ bez vyraznejsej odchylky od priemernej rychlosti. Pri
odchylke rychlosti nad 20 % je meranie potrebné opakovat’.

3.4 Podmienky merania

Meranie nie je mozné vykonavat’ za dazd’a a snezenia. Vozovka musi byt Uplne sucha a Cista, bez
akéhokol'vek mechanického znecistenia. Teplota vzduchu, svetelné podmienky a oOstatné klimatické
podmienky nemaji vplyv na meranie.

Meranie sa vykonava V jazdnej stope, aby bol zabezpeleny zaznam celej Sirky jazdného pruhu.
V pripade vybocenia z jazdného pruhu je potrebné ¢ast’ useku s vyboc¢enim vylacit’ z vyhodnocovania,
pri vyboceni na tseku s vizudlne viditeI'nymi poruchami je meranie potrebné opakovat. Rovnako je
potrebné meranie opakovat’ v pripade vyboc¢enia na viac ako 20 % meraného useku.

3.5 Pocet merani

Meranie zariadenim LineScan sa predpoklada pre Groven hodnotenia cestnej siete. Meranie je mozné
pouzit’ aj pre ucely projektu udrzby a oprav. V tomto pripade je vSak nutné manualne doplnenie
ziskanych dat o poruchy, zariadenim nezaznamenané ato na ziklade videozdznamu povrchu
s identifikovanym poruSenim. Pre oba ucely sa meranie realizuje 1-krat v kazdom jazdnom pruhu.
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Pri Specialnych uceloch merania, napr. pre porovnavacie a kalibrané merania, je pocet merani
stanoveny osobitne.

3.6  SkuSobny protokol

SkuSobny protokol z merania sa musi spracovat’ po kazdom merani, bez ohl'adu na jeho ucel. Musi
obsahovat’ zakladné idaje o merani:

- meno operatora zariadenia a vodica,

- cislo cesty,

- lokalizaciu meraného tseku v ULS,

- smer merania (v smere stani¢enia - 0, resp. proti smeru stanicenia -1),

- merany jazdny pruh,

- zvlastne okolnosti merania, potrebné na jeho vyhodnotenie.
Podrobnejsie zadanie nie je potrebné, lebo podrobné udaje s stiéastou prvotného spracovania udajov
pomocou implementovaného vypoctového systému a st obsiahnuté v hlavickovom stibore *.hea. Na
obrazku 4 je prepis hlavickového stboru s doplnenim udajov, ktoré zadava operator v priebehu
merania.

ProgramName, Roadview

ProgramVer, 1.1.0.8

MeasurementFileName, D:\SSC\LineScan\merania_opakovatelnost\MV3201106210012.1s2k.pg2
MeasurementFileExtension, .pg2

MeasurementFilePath, D:\SSC\LineScan\merania_opakovatelnost\
Operator, ,,priezvisko meno*

Assigner, ,,vodic¢“

Road Number, ,,cesta_cis"

Road Path, ,,ULS od - do"

Road Side, ,,smer"

Lane, ,,pruh"

Start at,

Stop at,

Next Event,

Comment, ,,miesto, resp. iné dolezité informacie o merani"
ProfileRecorderVer, 1.7.0.1006

Equipment, DigiProf

DigiProf Version #0, DPFAPP 1.6.136 DLP

DigiProf Version #1, DPFFPGA 1.136 DLP

DigiProf Version #2, (c) 2008 Greenwood Engineering A/S
MeasuringWidth, 3.5

PixelPrMeasuringWidth, 2048

RecorderDIlIVer, 1.7.0.1199

FileCreationTime, 40715,3738858102

EquipmentOwner, MV3

Obrazok 4 Vzor stiboru *.hea s vyznacenim operatorom zadavanych udajov

4 Hodnotenie stavu povrchu programom RoadView

Hodnotenie stavu povrchu je mozné pre dve Grovne:
a) uroven cestnej siete,
b) uroven projektu Gdrzby a oprav.
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Zariadenie LineScan obsahuje program RoadView pre spracovanie ziskanych dat. Vzhladom na
skutoCnost, ze ziskané vysledky nedosahujii mieru detailnosti podla podrobnych vizualnych
prehliadok, je ich hodnotu mozné pokladat’ len za idaj pre hodnotenie stavu vozovky na trovni
cestnej siete.

Hodnotenie postacujuce pre potreby urovne cestnej siete je vykonavané na zaklade hodnoty
vypocitaného parametra UCL.

4.1 Parametre vypoctu

Pre vypocet v programe RoadView je mozné nastavit’ parametre, ktoré definuji okrajové podmienky
vypoétu. Parametre sa nastavuji v polozke menu ,,Tools - Options®.

411 Metody vypoctu
Program pracuje v dvoch rezimoch:
ProcessImageAdaptive () — pouziva dynamické prahové hodnoty (DT),
ProcessimageDynamic () — pouziva adaptivne prahové hodnoty (AT).
Podrla zvoleného typu vypoctu sa definuje parameter DT alebo AT.

412 Zakladné parametre vypoctu indexu UCI

Hodnota orezania (angl.: High Threshold Offset (HTQ))

Hodnota orezania pouzitd v obrazci. Ak je hodnota pixlu vyssia ako median obrazu, je nahradeny
hodnotou susedného pixlu. Ak existuje biely pixel vedl'a tmavsieho pixlu, méze vzniknut’ neziaduce
vytvorenie poruseného miesta. Hodnota je implicitne nastavena na 40.

Hodnota velkosti pixlu (angl.: Averaging Block Size (ABS))
Hodnota vel’kosti pixlu okolitej oblasti. Ak je pixel tmavsi ako susedné oblasti (s oh'adom na pouzity
prah), je oznaceny ako mozné chyba. Hodnota je implicitne nastavena na 59.

Dynamicka prahova hodnota (angl.: Dynamic Threshold (DT))
DT porovna absolutnu hodnotu pixelu s okolitou oblastou. Ak je hodnota pixlu nizia ako susedné
oblasti, je oznaCena ako chyba. Hodnota je implicitne nastavena na 5.

Adaptivna prahova hodnota (angl.: Adaptive Threshold (AT))

Hodnota adaptivneho prahu, ktora percentualne porovnd hodnotu pixlu so susednou oblastou. AK je
hodnota pixlu nizsia ako stanovené percento okolitej oblasti, je oznaCena ako potencialne chybna.
Hodnota je implicitne nastavena na 80.

Minimalny pocet pixlov (angl.: Region Size Threshold (RST))

Definovanie minimalneho poctu pixlov pre interpretaciu poruchy. Parameter filtruje Sumy pri
definovani poruchy. Hodnota je implicitne nastavend na 777. Na zdklade analyz opakovatelnosti
merania sa odporica hodnotu manudlne nastavit na 400.

Vzdialenost’ kombinovanej plochy (angl.: Direction Core Size (DCS))

Algoritmus sa snazi kombinovat’ chyby, ktoré st blizko seba vo vodorovnom alebo zvislom smere.
Hodnota uréuje pozadovaniti vzdialenost’ chybnych pixlov, aby sa skombinovali do samostatnej
poruchy. Hodnota je implicitne nastavena na 5.

Pocet pixlov (angl.: UCI Threshold)
Definuje pocet pixlov, ktoré oznacuju samostatni poruchu. Hodnota je implicitne nastavena na 33.

Velkost UCT bloku (angl.: UCI Block Size)
Velkost’ UCI bloku v pixloch (vertikalne i horizontalne). Hodnota je implicitne nastavena na 59.

Pociato¢na odchylka spinaca (angl.: UCI Trigger Offset)
Pociato¢na odchylka spinaca je implicitne nastavena na 20.
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4.1.3 Parameter rozdelenie vozovky na bloky

Parameter je definovany v polozke ,.Stripe™ @ urCuje pocet blokov na Sirke vozovky, vyjadrenych
poctom hodnotenych pixlov v jednom bloku. Sirku vozovky je mozné rozdelit’ na 3, 5 alebo 7 pasov,
ktoré pri vypoctovom kroku 1 m tvoria vypoctové bloky.

4.1.4 Parameter typu poruchy

Program umoziluje definovanie 6 typov portiich povrchu vozovky. Typ poruchy definuje uzivatel
Program vsak typ poruchy neumoznuje zaznamenat’ pre automaticky hodnotiaci proces a definované
typy je nutné manuélne oznacovat pri sledovani video zdznamu povrchu. PouZitie uvedenych typov
poruch je vhodné pre hodnotenie za t¢elom projektu oprav pri manualnom dopliiovani dat o poruseni
VOzoVvKy.

Pouzité hodnoty parametrov st uvedené na obrazku 5, na obrazku 6 je priklad definovania typu
poruchy.

BB FosdView Viewer Ver 1108 T e |3 | %)
File Tools Damage View Help
~
=2 =] N
Foadview ViewerVer11.08  Foad Image \ Damage | Report|
Bl Options = | B jS)

{TET™| stipe | Distress type | Zoom |

¥ Enable

High Thiesshold Offset

A

Averaging Block Size

Calculation method

o

0

Region Size Thiesshold

A

Direction Core Size:

0

UCI Thresshold

0

UCI Black Size

Trigger
UCI Trigger Offsst

I

Cancel

E
‘I

SKa e i al s

Obrazok 5 Parametre vypoctu
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BB RoadView Viewer Ver 1108 |« |
File Tools Damage View Help
s =] LY
[Faadvion VienerVa 1108 Foadlmage | Damage| Aepat|
F
B Options = | B S|
Dl | Stipe  Distress bpe | Zoom |
Damage text definitions:
b1 [Pazdlena tiina
ez [Priesna tihlina
b3 [yt
D4 |\"g
o5 |Ehange this text ta the country standard and press OK
D6 [Ehange this teut to the countty standard and press OK
Always define distiess text, before entering any distresstypes on the damagegrid. otherice the
distress test configuration will be locked for changes. The above definitions are saved to Damage:
Database, when making the fist damage registiation.
Cancel

SK o M @ ol

Obrazok 6 Definovanie typu poruch

4.2  Spracovanie udajov v programe RoadView

Praca v programe je intuitivna na zaklade jednoduchého menu. Z ponuky zakladného menu je
potrebné vybrat’ stibor na analyzu (pozri obrazok 7). Po vybere je automaticky spusteny vypocet UCI.
Priebeh vypoctu je mozné sledovat’ na obrazovke programu, kde sa zobrazi aj ukoncenie vypoctu
(pozri obrazok 8).

Po ukonéeni vypoctu je mozné prezerat’ obraz povrchu vozovky (pozri obrazok 8) a kontrolovat’ stav
jej povrchu podla stanicenia s presnostou 1 m. Nasledne je mozné na zaklade vyberu analyzovat
detekované porusenia povrchu.

Vysledkom spracovania obrazu je hodnota indexu UCI, vyjadrena svojim priebehom na sledovanom
useku v grafickej podobe (pozri obrazok 9), vyvolana z menu ,,Damage*.

Pre uroven projektu oprav a definovani typu portch je v polozke menu ,,Report” mozné sledovat’
pocetnost’ jednotlivych definovanych typov porach na sledovanom useku (pozri obrazok 10).
Jednotlivé hodnotiace obrazovky s vzajomne prepojené, oznacenie stanicenia na grafe hodnoty UCI
automaticky vyvola video obraz povrchu v danom mieste pre ucely vizualnej kontroly.
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File Tools Damage View Help
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! profil 5.7.20119:12 Priccin|=
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GREENWOOD
ENGINEERING

Obrazok 7 Vyber suboru pre analyzu

\Zilina\ poroviMV32011062000¢ - s

B RoadView Viewer Ver 1108
File Tools Damage View Help
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ENGINEERING

Obrazok 8 Ukoncenie vypoctu a zobrazenie poruch
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File Tools Damage View Help
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Obrazok 9 Index UCI
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Obrazok 10 Pocetnost’ definovanych poruch

4.2.1 Vystupy programu

Vystupmi programu su okrem uvedeného grafu indexu UCI grafické stibory typu *.jpg alebo *.bmp
podla vyberu uzivatela (pozri obrazok 11) v menu ,,Tools — Export®. Stubory obsahujii fotografie
povrchu vo zvolenom dizkovom intervale, implicitne po 1 m. Program umoZiuje aj samostatné
uloZenie prave zobrazenej Casti vozovky v polozke menu ,,File — Save image“ (pozri obrazok 12).
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B RosdView Viewer Ver 11108
File Tools Damage View Help
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Obrazok 11 Okno exportu
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Obrazok 12 Export zdznamu

Textové vystupy programu si rozsiahle a vacsinou slizia na prezeranie vysledkov v programe. Ich
identifikacia je podl'a nazvu, ktory koreSponduje s nazvom primarneho (spractvaného) siboru. Nazov
obsahuje datum a Cislo merania. Pre uzivatela si zaujimavé vysledkové stibory:
1. subor *hea, vktorom je hlavicka stuboru s identifikatnymi prvkami tGseku (pozri
obrazok 13),
2. subor *.uci, v ktorom st uloZené vypocitané udaje indexu trhlin (pozri obrazok 14).
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Ostatné subory obsahuju:
1. sabor *.cra zaznam o trhlinach,
2. subor *.dis indexovanie zaznamu,
3. subor *.evt zaznamenané udalosti,
4. subor *.pg2 namerané udaje (zakladny spractuvany subor),
5. stbory *.z2, *.z4, *.z8, *.z16, *.z32, *.z64 a *.128 ,,zoomy* pre nasledné prezeranie
useku v programe.

[} Lister - [hiLineScan\Zilina\porov\MV3201106200003 Is2k.hea] [E=SIER

Sibor Upravit Moinosti Kédovanie Pomocnik 100 %

ProgramName, Roadview
Programler, 1.1.0.8
MeasurementFileName, H:\LineScan\Zilina\porov\MU3201106200003.1s52k.pg2
MeasurementFileExtension, .pg2
HeasurementFilePath, H:\LineScan\Zilina\porov\
Operator, Stop
fnssigner, palino
Road Humber, miestna
Road Path, 1
Road Side, pravy
Lane,
Start at,
Stop at,
|| Hext Event,
Comment, 2ilina 3
ProfileRecorderVer, 1.7.0.1006
Equipment, DigiProf
DigiProf VUersion #0, DPFAPP 1.6.136 DLP
DigiProf Version #1, DPFFPGA 1.136 DLP
DigiProf Version #2, (c) 2008 Greenwood Engineering A/S
HeasuringWidth, 3.5
PixelPrHeasuringWidth, 2848
RecorderDllVUer, 1.7.8.1199
FileCreationTime, 4871%,5934465394
EquipmentOwner, MU3

Obrazok 13 Suabor *.hea
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PRI PR S — Dici. i L e = & o

) s ———
I} Lister - [\LineScan\Zilina\porovAMV3201106200003.)s2kuci] B

Sdbor  Upravit Meinosti  Kdédovanie Pomocnik 5%
f| [VciVersion] -
1M
[AutoCrackbetection Version]
188
[ExportStatus]
Full
[HighThreshold0ffset]
L8
[AveragingBlockSize]
o
[AdaptiveThreshold]
g8
[DynamicThreshold]
5

[RegionSizeThreshold]

L L)

[DirectionCoreSize]

5

[UCIBlockSize]

188

[UCIThreshold]

33
[DynamicThressholdCalc]
false

[UciResult]

Meter ,StartLine ,EndLine,Distance ,UCIvalue
9,0,584,5003,10.4
1,585,1169,5003,8.3
2,1170,1754,5003,8.3
3,1755,2339,50085,8.3
4,2340,2924,5007,6.3
5,2925,3589,5807,2 .1
6,3510,4095,5008,4.2
7,4096,4680,5009,20.8
8,4681,5265,5010,6.3
9,5266,5850,5012,2.1
10,5851,6435,5012,12.5
11,6436,7020,5013,0.0
12,7021,7605,5014,2 .1
13,7606,8191,5014,6.3
14,8192,8776,5017,0.0
15,8777,9361,5017,0.9
16,9362,9946,5017 ,4.2 -

4 »

Obrazok 14 Cast’ stiboru *.uci

4.3  Hodnotenie stavu cestnej siete

Pre definovanie kvality povrchu sledovanej cestnej siete sa vychadza z kritérii stanovenych na zaklade
vypocitaného indexu trhlin UCI. Urcuje sa maximalna hodnota na 20 m tseku z vyhodnotenia 1 m
kroku. Hodnotenie je uvedené v tabulke 1.

Tabul’ka 1 Hodnotenie podl'a parametra UCI

UClI Klasifika¢ny stupei Hodnotenie
0,0-5,0 1 vyborny stav
51-10,0 2 vel’'mi dobry stav
10,1-19,0 3 vyhovujuci stav
19,1 -30,0 4 nevyhovujuci stav
> 30 5 havarijny stav
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4.4  Vyhodnotenie merani pre potreby projektu adrzby a oprav

Zaznamy zo zariadenia LineScan je mozné manualnym spésobom doplnit’ o poruchy, ktoré neboli
zaznamenané automaticky. Nasledne sa vyhodnotenie realizuje rovnakym spdosobom ako
vyhodnotenie dat z podrobnych vizualnych prehliadok a dat zo zariadenia VIDEOCAR.

Ziskany udaj o indexe UCI bude v tomto pripade oznaceny ako UCIp a znamena percentualnu plochu
porusenia povrchu sledovaného useku.

Hodnotenie je spraciivané ako jednoparametrové, kde sa berie do tivahy len plocha portich. Na jej
zaklade sa stanovi hodnota parametra UCIlp (pozri tabul’ku 2). Hustota portch je v tomto pripade
vyjadrenie stavu povrchu vozovky len na zaklade plochy vizudlne sa prejavujucich poruch bez
zohl'adnenia nerovnosti.

Tabul’ka 2 Kritéria hodnotenia stavu povrchu podl'a UCIp

UCIp (Hustota porich na useku) | Klasifika¢ny stupei Hodnotenie
0, 00 - 16,00 1 vyborny stav
16,01 — 32,00 2 vel'mi dobry stav
32,01 — 48,00 3 vyhovujici stav
48,01 — 56,00 4 nevyhovujuci stav
> 56,00 5 havarijny stav
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