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Tento funkéni vzorek byl vytvofen s finanéni podporou TA CR

Popis funkcniho vzorku

Funkéni vzorek se sestava ze software a sady kamer (TH04010144-V1). Kamery pfedstavu;ji
samostatné jednotky sledujici vozidla na vozovce (jeden nebo vice pruhi) a posilajici metadata
o prujezdech do cloudového systému realizovaného pomoci software na serveru (datovy
server).
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Obrazek 1: Obecné schéma dopravni aplikace. Nezavislé kamery odesilaji data (udalosti) na
datovy server, ktery realizuje uloZzeni dat a aplika¢ni logiku. Aplikace mohou byt napfiklad
méfeni Usekové rychlosti, statistiky prujezdu, identifikace vozidel, atd.

Cilem vzorku je ovéfeni konceptu dopravniho systému, ktery integruje veskeré nutné operace
zpracovani obrazu pfimo v kamerach a realizuje aplikac¢ni logiku v cloudovém systému. Vyhoda
takového pfistupu je v odstranéni dalSich vypoc€etnich prostfedku na lokacich s kamerami a tim



shizeni spotfeby energie a tedy moznost provozovat dlouhodobé nékteré aplikace i v mistech
kde neni energie pfimo dostupna (tedy nutnost baterie nebo solarniho napajeni).

Obrazek 2: llustrace obrazu z kamery implementujici TH04010144-V1 s naznaCenymi metadaty
- detekci znacky, jeji trajektorii a virtualni ¢arou, jejiz pfekroCeni vyvolalo udalost.

Tento funkéni vzorek ukazuje koncept pofizovani dat z vicekamerového systému pro méfeni
zatizeni mostd. Prvni kamera (K1) je umisténa u vaziciho zafizeni (které z principu nelze umistit
pfimo u mostu) a snima prujezdy vozidel. Ke kazdému vozidlu je tak informace o poloze RZ (z
kamery) a jeho vaze (z vaziciho zafizeni). Druha kamera (K2) je umisténa u analyzovaného
mostu, ktery je dale vybaven i senzory pro méfeni deformace. Kamera snima prujezdy vozidel -
je tedy zndma pozice RZ vozidel a jejich pfiblizna poloha na mosté. Cloudovy systém pfijima 1/
fotografie vozidel a jejich trajektorie z K1 a K2, 2/ senzorova data z vazeni a deformace mostu.
Ve fotografiich jsou automaticky ¢teny RZ vozidel, a prujezdy z K1 a K2 jsou tak parovany. Pro
kazdé vozidlo je nasledne vytvofen baliCek obsahujici data pro analyzu zatéZze mostu -
fotografie (pro kontrolu), vaha a trajektorie vozidla na mosts.
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Obrazek 3: Schematické naznaceni funkéniho vzorku - kamery snimajici prijezdy na dvou
mistech. Cloudovy systém data z prujezdd paruje na zakladé textu RZ a parovani se
senzorovymi daty, Ctenymi proprietarnim systémem, ktery neni soucasti funkéniho vzorku,
mohou byt parovany na zakladé ¢asovych znacek.

Funké&ni vzorek obsahuje:

e Dvé kamery K1 a K2, implementujici TH04010144-V1
e Serverovy software zajistujici
o prijem dat z kamer,
o ¢teni RZ v prijatych datech a
o tvorbu datového bali¢ku pro kazdé vozidlo, obsahujici fotografie z obou lokaci,
informace o sledovani z K2 v€etné Casovych znacek, a text RZ.



Ukazky dat pofizenych kamerou
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Obrazek 4: Data pofizena funkénim vzorkem - fotografie vozidel projizdéjicich definovanou
oblasti. Ka kazdé fotce jsou navic ulozena metadata - trajektorie vozidla, ¢asova znacka atd.



