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WYBRANE METODY IDENTYFIKACJI POJAZDOW
W SYSTEMIE TELEMATYKI TRANSPORTU

Streszczenie: W pracy przedstawiono pokrotce podstawowe metody identyfikacji pojazdow
samochodowych. Dokonano wyboru metody i opracowano koncepcjg zastosowania tej metody do
stworzenia systemu Automatycznej Identyfikacji, Zarzadzania 1 Sterowania Parkingami
(nazwanego w skrocie AIZiSP). Szczegdlng uwage poswigcono wizyjnej metodzie wykrywania i
rozpoznawania numeréw na tablicach rejestracyjnych samochodéw. Moéwiac najogélniej,
metodzie polegajacej na komputerowej analizie obrazéw uzyskanych z kamer przez systemy
wizyjne. Na bazie tej metody opisano parkingi zarzadzane i sterowane automatycznie.

Stowa kluczowe: identyfikacja, telematyka parkingowa, sterowanie

1. WSTEP

Celem identyfikacji' pojazdéw samochodowych jest tworzenie zbioréw danych o pojazdach
i warunkach, w jakich si¢ znajduja. Dane przekazywane za pomoca systemow
teleinformatycznych sa w zalezno$ci od potrzeb przetwarzane oraz wykorzystywane
w procesach telematyki transportu.

Artykul przedstawia zastosowania automatycznej identyfikacji pojazdow samochodowych
na podstawie numerdéw rejestracyjnych, w wybranym systemie telematyki transportu.
Opisano zastosowanie identyfikacji pojazdow do parkingéw samochodowych jednego

"identyfikacja - ustalenie, stwierdzenie tozsamoéci; rozpoznanie czego$ na podstawie jakich$ cech. Stownik
jezyka polskiego. pod red. Stanistawa Dubisza. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2006.



przedsigbiorstwa $redniej wielkosci. Pokrotce opisano takze podstawowe sposoby
identyfikacji pojazdow.

2. METODY IDENTYFIKACJI POJAZDOW SAMOCHODOWYCH
W RUCHU

Mozna wyrézni¢ kilka podstawowych metod identyfikacji od najprostszych,
niewymagajacych zadnych zaawansowanych technik (organoleptyczna) po skomplikowane,
wykorzystujace najnowsze osiagnigcia techniki pomiarowej i komputerowej (np. indukcyjna
czy wizyjna). Ogblny podzial metod w aspekcie zjawisk fizycznych wystgpujacych w procesie
identyfikacji przedstawiono na rys. 1.

| METODY IDENTYFIKACJI POJAZDOW |

—>| ORGANOLEPTYCZNA |
—>| INDUKCYJNA |
—>| GRAWITACYJNA |
—>| OPTYCZNO-LASEROWA |
—>| RADIOWA |
—>| WIZYJNA |

Rys. 1. Metody identyfikacji. Podzial ogdlny

Organoleptyczna metoda identyfikacji pojazdow samochodowych jest najprostsza z metod.
Polega na identyfikacji pojazdow bezposrednio przez obserwatora lub za posrednictwem
systemow kamer 1 monitorow. Obserwator zapisuje wszystkie dane o obserwowanym
pojezdzie — np. numer rejestracyjny, typ samochodu, marke¢ samochodu, kolor. Ta metoda
umozliwia uzyskanie duzej ilo$ci informacji o przejezdzajacych pojazdach, ale warunkiem ich
uzyskania jest mate natgzeniu ruchu, dobre o$wietlenie oraz dobre warunki atmosferyczne.
Poniewaz w tym przypadku wystgpuje gtéwnie czynnik ludzki, metoda czy sposob ten jest
bardzo zawodny 1 drogi.

Indukcyjna metoda identyfikacji pojazdow samochodowych — polega na wykrywaniu
i zgrubnej klasyfikacji’ pojazdow przy uzyciu systeméw wykorzystujacych zjawisko zmiany

2 np. pojazdy osobowe i cigzarowe



indukcyjnosci na skutek wspotoddzialywania pola magnetycznego pegtli i samochodu. Stosujac
t¢ metodg, mozna uzyska¢ informacje o liczbie przejezdzajacych pojazdow, a takze o ich
predkosciach. Metoda ta w potaczeniu z innymi sposobami wykrywania czy identyfikacji jest
czgsto stosowana, jednak wiaze sig z ingerencja w nawierzchnig jezdni.

Grawitacyjna metoda identyfikacji pojazdéw samochodowych [7] — polega gtéwnie na
okreslaniu masy catkowitej pojazdu, lub okreslaniu nacisku poszczegodlnych osi pojazdu na
jezdnig. Czujniki wykorzystywane w tej metodzie, reagujace na nacisk wywolany przez
pojazd, wykorzystuje si¢ rowniez w wielu innych systemach i aplikacjach pomiarowych ruchu
drogowego. Czujniki grawitacyjne mozna podzieli¢ na:

- najazdowe wagi mechaniczne, najcz¢sciej do ,,statycznego” wazenia pojazdow,

- piezoelektryczne, do okresSlenia masy catkowitej pojazdu, lub okresleniu nacisku
poszczegdlnych osi na jezdni¢ pojazdow bgdacych w ruchu,

- kwarcowe - stosowane do okreslenia masy catkowitej pojazdu, lub okreslenia nacisku
poszczegdlnych osi na jezdnig pojazdéow bedacych w ruchu przy duzych predkosciach,
pomiar masy w ruchu (z ang. Weight in Motion - WIM),

- pneumatyczne,

- optyczne ($wiattowodowe).

Optyczno-laserowa metoda identyfikacji polega ogdlnie na wykorzystaniu czytnikow
bazujacych na skanowaniu przemieszczajacego si¢ obiektu np. odczytanie informacji
zakodowanej w kodzie paskowym (rzadko stosowana). Do okreslania wysokos$ci pojazdow
wykorzystuje si¢ najczesciej aktywne tory podczerwieni np. przed wjazdem do tuneli czy pod
wiadukty. Promien laserowy wykorzystuje si¢ rowniez do precyzyjnego pomiaru predkosci
pojazdow, ktory w potaczeniu z fotorejestratorem staje si¢ doskonatym nast¢pca znanego
,,fotoradaru”.

Radiowa metoda identyfikacji (RFID ang. Radio Frequency Identification) polega na
odczytywaniu i przesylaniu droga radiowa zakodowanych informacji o przemieszczajacych
si¢ obiektach wyposazonych w transpondery’ (tzw. urzadzenia odzewowe , Tagi®).
W radiowej metodzie identyfikacji wykorzystuje si¢ dwa rodzaje transponderow:

- aktywne, ktore wysylaja ciagle zakodowany sygnat radiowy przez Tag umieszczony w
pojezdzie, lub na Zzadanie wyslane przez czytnik. Transponder jest zasilany z wlasnego
zrodta [11].

- pasywne, ktore wysylaja zakodowany sygnat radiowy przez Tag, tylko w chwili zasilania
go za pomoca pola elektromagnetycznego generowanego przez czytnik.

Podstawowy system RFID sklada si¢ z dwoch blokow: stalego - czytnik (transceiver z
anteng 1 dekoderem), komputer lub inne urzadzenie nadzorujacego i ruchomego - taga
(transpondera) np. zamontowanego na pojezdzie (rysunek 2).

3 Skrét od ang. (TRANSmitter-resPONDER) - urzadzenie odzewowe ,.tag”
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Rys. 2. Podstawowy system RFID

Wizyjna metoda identyfikacji —polega na komputerowej analizie obrazow uzyskanych
przez systemy wizyjne. Uproszczony proces przetwarzania i analizy obrazu przedstawiony jest
na rysunku 3. W zalezno$ci od potrzeb metoda wizyjna umozliwia (przez zastosowanie
odpowiednich aplikacji komputerowych) doktadna identyfikacje¢ pojazdow samochodowych w
ruchu jak 1 na postoju. Pelna identyfikacja zazwyczaj polega na odczytaniu i przetworzeniu
numeru rejestracyjnego przez wyspecjalizowane inteligentne systemy rozpoznawania znakoéw
np. OCR (Optical Character Recognition) lub ICR (Inteligent Character Recognition). Jedna z
nazw stosowanych na $wiecie okreslajacych ten sposob identyfikacji jest LPR (Licence plate
recognition) - identyfikacja tablicy rejestracyjne;.

Rys.3. Schemat dziatania systemu rozpoznawania numerdw tablic rejestracyjnych
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W potaczeniu z systemem informatycznym Centralnej Ewidencji Pojazdéw i Kierowcow
(CEPiK)* metoda ta daje szerokie mozliwosci wykorzystania w dziedzinie telematyki
transportu oraz bezpieczenstwa publicznego [14].

Sposréd wielu metod identyfikacji pojazdéw, najodpowiedniejsza, ktdéra mozna zastosowaé
do wybranego obiektu transportowego, wydaje si¢ by¢ metoda wizyjna. Idealnym
rozwigzaniem bylaby potaczona metoda wizyjna i1 radiowa RFID. Takie rozwiazanie
zapewniloby pelna identyfikacj¢ nie tylko pojazdéw, ale takze towarOw przez nie
przewozonych. Jednak zastosowanie RFID wiaze si¢ z kosztem zamontowania w kazdym
pojezdzie transpondera [10].

Zastosowanie odpowiedniego oprogramowania daje najwigksze prawdopodobienstwo
realizacji podstawowych wymagan, jakie sa stawiane systemom obstugujacym ruchome
obiekty transportowe.

3. PROCES IDENTYFIKACJI I ZASTOSOWANIE

Systemy automatycznego rozpoznawania tablic rejestracyjnych poza identyfikacja
pojazdow, moga réwniez zosta¢ uzyte do realizacji zarzadzania i sterowania elementami
wykonawczymi na parkingach. Zapewnia to polaczenie systemu rozpoznawania numerow
rejestracyjnych pojazdoéw z lokalna baza danych 1 uktadem sterujacym (urzadzenia WE/WY).
Modut LPR aktywuje proces identyfikacji na dwa sposoby:

- przez program wideo detekcji ruchu, ktéry dostrzega poruszajace si¢ samochody przed
kamera i1 naswietlonym obszarem. Do wideo detekcji symuluje si¢ w programie
nadzorujacym wirtualne detektory, ktore ,,zastepuja” czujniki zewngtrzne (rys. 4).

- za pomoca modutu WE/WY, do ktorego podlaczony jest zewnetrzny czujnik (np. petla
indukcyjna, czujnik PIR lub aktywna bariera IR) wykrywajacy pojazdy przed brama
garazowa czy szlabanem. Pojazdy sa identyfikowany przez system LPR po wykryciu przez
czujnik.

* Od roku 2004 do chwili obecnej (stan na dzien 10 marca 2010 r.) zrealizowano lub podjeto realizacje zadan w

nastgpujacym zakresie:

1. Uruchomiono zasilanie centralnej ewidencji pojazdéw (CEP) i centralnej ewidencji kierowcow (CEK) przez
podmioty ustawowo zobowiazane (w szczegdlnoéci Policja, Zandarmeria Wojskowa, Instytut Transportu
Drogowego, Biuro Informacyjne Krajowego Rejestru Karnego, Ubezpieczeniowy Fundusz Gwarancyjny
(UFQG), organy rejestrujace) w trybie automatycznym,;

2. Uruchomiono ustugi udostgpniania danych z ewidencji CEK i CEP

— dla podmiotow ustawowo uprawnionych — dostgp w trybie teletransmisji (Policja, Instytut Transportu
Drogowego, Straze Miejskie i Gminne, Komornicy, Polska Wytwornia Papierow Warto§ciowych — tachograf,
Straz Graniczna, Zandarmeria Wojskowa, Ubezpieczeniowy Fundusz Gwarancyjny) oraz — dla wszystkich,
ktoérzy wykazuja uzasadniony interes — w trybie obstugi wnioskéw zgodnie z KPA (tzw. Tryb Urzedowy);
http://www.cepik.gov.pl, 2010 r.



Wirtualny detektor

Rys. 4. Wirtualny detektor na obrazie

Modut LPR moze wspolpracowa¢ z urzadzeniami zewngtrznymi i kiedy rozpocznie
wykrywanie podejrzanych tablic, moze wysta¢ sygnal powodujac np. glosny alarm,
zamknigcie bramy czy szlabanu.

Opisywany system, po wprowadzeniu odpowiednich modyfikacji, moze stanowi¢ podstawe
do zbudowania w pelni automatycznego systemu telematyki parkingowej obejmujacego
parkingi przedsigbiorstwa.

3.1. Wymagania dla systemu automatycznej identyfikacji pojazdow, zarzadzania
i sterowania parkingami

Metoda automatycznej identyfikacji pojazdow za posrednictwem wizyjnego systemu
rozpoznajacego numery rejestracyjne samochoddw, zastosowana w wybranym systemie
telematyki transportu powinna charakteryzowa¢ si¢ wystarczajacym’ poziomem wykrywania i
rozpoznawania pojazdéw. Zatozenia dotycza automatycznego systemu parkingowego
sredniego przedsigbiorstwa. System winien spetnia¢ nastgpujace wymagania:

a) identyfikacj¢ pojazdow na podstawie numeru rejestracyjnego przy uzyciu systemu
wizyjnego.

b) mozliwos$¢ udokumentowania zidentyfikowanych pojazdéw (zdjgcie pojazdu) zaréwno
wjezdzajacych jak i wyjezdzajacych

c) sterowanie urzadzeniami parkingowymi na podstawie uprawnien posiadanych przez
pojazdy autoryzowane

d) automatyczna realizacj¢ optat za faktyczny czas parkowania

Numery rejestracyjne samochodéw musza by¢ rozpoznawane niezaleznie od pory dnia
1 warunkéw atmosferycznych. System rozpoznawania musi posiada¢ bazg¢ numerow

> Wg producentéw urzadzen rozpoznawania numerdw rejestracyjnych, poziom ten wynosi min. 97%
rozpoznanych na 100 pojazdow rozpoznawanych.



rejestracyjnych rozpoznanych pojazdéw samochodowych oraz baze danych zwiazana z tymi
numerami takich jak:

a) dane osobowe wiasciciela pojazdu (kierowcy),

b) autoryzacja numeru rejestracyjnego,

¢) marka samochodu,

d) czas wjazdu na parking,

e) czas wyjazdu z parkingu,

f) zapisywanie i archiwizacja obrazow.
Automatyczna identyfikacja pojazdow na podstawie numeréw rejestracyjnych LPR (ang.
License Plate Recognition) opisana w pierwszej czesci artykutu spetnia wszystkie funkcje
okreslone w wymaganiach dotyczacych wybranego systemu telematyki parkingowe;.

Na rysunku 5 przedstawiono og6lna zasadg dzialania wizyjnego systemu rozpoznajacego

numery tablic rejestracyjnych przeznaczonego do sterowania i zarzadzania parkingami.
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Baza danych Archiwizacja
obrazéow

Rys. 5. Architektura autonomicznego uproszczonego systemu rozpoznawania i sterowania LPR

System do automatycznego rozpoznawania numerdéw rejestracyjnych LPR, ktory
zastosowano do identyfikacji pojazdéw wjezdzajacych na parking i1 wyjezdzajacych z
parkingu mozna potraktowaé, jako czes¢ wigkszego systemu Automatycznej Identyfikacji,
Zarzadzania 1 Sterowania Parkingami (nazwanego w skrocie AIZiSP).

4. SYSTEM AIZiSP

Parking siedziby gltownej przedstawiony na rys. 6 nazywany dalej parkingiem gléwnym
jest wyposazony w dwie specjalne kamery telewizyjne LPR-IR® umiejscowione przy bramie
wjazdowej. Kamery te sa wyposazone w reflektory emitujace promieniowanie podczerwone

% Kamera sprzezona z o$wietlaczem podczerwieni IR (Infra-Red)



o dlugosci fali 850 nm, ktére maja na celu o$wietlanie tablic rejestracyjnych wjezdzajacych
1 wyjezdzajacych pojazdéw. Kamery obstugiwa¢ bedzie modut rozpoznawania LPR, ktorym
jest specjalna karta do komputera PC. Karta wyposazona jest w cztery wejscia kamer LPR. Jak
wspomniano wczesniej karta obstuguje dwie kamery LPR (K1 i K2) oraz dodatkowo dwie
kamery kolorowe (K3 i K4) (rys. 7), z ktorych obrazy w momencie rozpoznania numeru
rejestracyjnego zostana przypisane do tego numeru (np. zdjecie pojazdu z widokiem
kierowcy?
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Rys. 6. Parking gtoéwny z elementami systemu AIZiSP

4.1. Terminal wjazdowy i wyjazdowy

Brama parkingu glownego wyposazona w elementy identyfikacji oraz sterowania nazwana
zostala terminalem wjazdowym i wyjazdowym. Terminal ten sklada si¢ ze §luz: wjazdowe;j
1 wyjazdowej chronionych szlabanami oraz kolczatkami. Zastosowanie $luz zapobiega np.
wjazdowi pojazdu nieautoryzowanego za pojazdem autoryzowanym a takze wyjazdowi
pojazdow bez kontroli, (jezeli takowa jest potrzebna). Terminal przedstawiono na rysunku 7.



s1, s2 — szlabany $luzy wjazdowej
K3 i K4 - kamery kolorowe s3, s4 — szlabany $luzy wyjazdowej
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Rys. 7. Widok terminala wjazdowego i wyjazdowego (brama parkingu gléwnego)

4.2. Sterowanie ruchem na parkingu

Potaczenie bloku rozpoznawania i bloku sterowania (rys. 8) daje mozliwos¢ petnej kontroli
ruchu pojazdéow na parkingach przedsigbiorstwa. Blok rozpoznawania (LPR) za
posrednictwem aplikacji wymusza konkretne dziatania, ktore realizuje blok sterowania.
W tym procesie bierze udziat takze komputer nadzorujacy w centrum nadzoru. Komputer
nadzorujacy jest podiaczony do lokalnej sieci Ethernet i dalej (jezeli istnieje taka potrzeba)
poprzez Internet z siecia przedsigbiorstwa.

Na rys. 8 przedstawiono rozwiazanie systemu AIZiSP. System ten jest podzielony na trzy
podstawowe bloki:

- rozpoznawania,

- sterowania,

- nadzoru.
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Rys. 8. Schemat blokowy systemu automatycznej identyfikacji pojazdow, zarzadzania
i sterowania parkingami AIZiSP

Blok rozpoznawania zawiera dwie specjalne kamery LPR, dwie kamery dodatkowe oraz
kartg¢ przechwytywania obrazéw. Karta jest wyposazeniem komputera zawierajacego
oprogramowanie LPR. Blok rozpoznania jest odpowiedzialny za przechwycenie obrazéow z
kamer LPR w celu rozpoznania numerdw rejestracyjnych pojazdow wjezdzajacych na parking
1 wyjezdzajacych z niego.

Po zidentyfikowaniu pojazdu i poréwnaniu z baza danych, realizacj¢ zadan przejmuje blok
sterowania, ktéry odpowiada za sterowanie ruchem na parkingu.

Blok sterowania sktada si¢ z interfejsu RS-232/485 (karta komputerowa lub interfejs
zewnetrzny) taczacego komputer, na ktorym zainstalowano program LPR z urzadzeniami
peryferyjnymi tzn. modulami wejs¢-wyjs¢, ktore bezposrednio steruja przekaznikowymi
modutami wykonawczymi oraz odbieraja dane z czujnikéw ultradzwigkowych kontrolujacych
stan kazdego stanowiska parkingowego i §luzy.

Blok nadzoru to miejsce, w ktorym znajda si¢ wszystkie urzadzenia systemu AIZiSP (bez
kamer i czujnikdw kontrolujacych stan parkingu, ktore sa zainstalowane na terenie parkingu
poza centrum nadzoru). Blok nadzoru wyposazony jest w komputer nadzorujacy klasy PC
z karta LPR (modul rozpoznawania numeréw rejestracyjnych), elementy bloku
wykonawczego, oraz monitory ekranowe. Komputer bedzie podlaczony do lokalnej sieci

10



Ethernet przedsigbiorstwa. System AIZiSP begdzie nadzorowany przez jednego z pracownikow
obstugi parkingu.

Wszystkie stanowiska parkingowe sa poddawane ciagtej kontroli zajetosci przez
zainstalowane czujniki ultradzwigkowe. Do kontroli zajgtosci stanowisk parkingowych
zastosowano czujniki z dodatkowym koderem adresu. Rozmieszczenie czujnikow na parkingu
przedstawiono na rysunku 9. Czujniki kontrolujace stan kazdego stanowiska parkingowego sa
wyposazone w recznie programowane o$mio-bitowe urzadzenie kodujace (koder), ktore
umozliwi nadanie czujnikowi numeru stanowiska, inaczej méwiac adres czujnika. Adres
czujnika bedzie zajmowal 7 bitdow a stan czujnika 1 bit. Czujniki bgda podtaczone do
magistrali transmisyjnej RS-485 1 poprzez interfejs RS-485/232 do komputera nadzorujacego.
Czujniki kontrolowane beda przez program komputerowy a stan i numer czujnika (stan
zajetosci stanowiska parkingowego) bedzie odwzorowany na specjalnej tablicy lub monitorze.
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Rys. 9. Kontrola zajgtosci stanowiska parkingowego oraz §luzy wjazdowej i wyjazdowej

Wspomniany program komputerowy bedzie sterowat réwniez tablica informacyjna
o zmiennej tresci, na ktorej po zidentyfikowaniu pojazdu beda si¢ pojawia¢ informacje
przeznaczone dla kierowcy wijezdzajacego na parking np. ,,JEDZ NA STANOWISKO 12”;
»BRAK MIEJSC” itp.

Na rysunku 9 przedstawiono rozmieszczenie czujnikow kontrolujacych zajgtos¢ sluzy
wjazdowej 1 wyjazdowej. Czujniki te biora udzial w automatycznej procedurze wjazdu
1 wyjazdu.

4.3. Procedura wjazdu na parking

Po rozpoznaniu numeru rejestracyjnego pojazdu i zakwalifikowaniu go przez aplikacjg jako
pojazd autoryzowany (blok rozpoznawania rys. 8), zostaje rozpoczeta procedura wjazdu (blok
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sterowania rys. 8). Skrocony opis procedury wjazdu zidentyfikowanego pojazdu mozna opisaé
w siedmiu punktach:

1. Rozpoznanie i autoryzacja pojazdu przez system - LPR
2. Otwarcie szlabanu nr 1 wraz z kolczatka

3. Wjazd pojazdu migdzy szlabany 1 i 2 (§luza wjazdowa)
4. Zamknigcie szlabanu nr 1 i podniesienie kolczatki

5. Otwarcie szlabanu nr 2

6. Zapis godziny wjazdu

7. Koniec wjazdu

Pojazdy autoryzowane tzn. pojazdy stuzbowe 1 pojazdy pracownikéw maja
zagwarantowane miejsca na parkingu przedsigbiorstwa, wigc wjazd odbywa si¢ automatycznie
bez ingerencji obstugi. Warunkiem wjazdu jest wykupienie specjalnej karty parkingowej o
okreslonej przedptaconej wartosci tzw. PrePaid (od ang. prepayment), z ktérej system bedzie
pobieral optate za faktyczny czas parkowania. Program nadzorujacy obliczanie czasu
parkowania i pobranie optaty za kazdy cykl parkowania dopuszcza tzw. debet o wartosci 10%
przedptaconej kwoty. Wyjatkami od tej reguly sa: brak $rodkéw na koncie oraz awaria
pojazdu znajdujacego si¢ w §luzie wjazdowe;.

Poniewaz na parking przedsigbiorstwa moga wjezdza¢ takze pojazdy nieautoryzowane
(goscie), wtedy procedura wjazdu jest bardziej skomplikowana. Pojazd zostaje rozpoznany
przez system LPR jako go$¢ (ang. visitor). System zapisuje w bazie numer rejestracyjny
pojazdu i kwalifikuje go jako nieautoryzowany, wigc §luza wjazdowa jest dla tego pojazdu
zamknigta. Dopiero po interwencji pracownika obstugi, zostaje podjeta decyzja czy pojazd
moze wjecha¢ na parking czy tez nie. Decyzja uzalezniona jest rowniez od tego czy sa wolne
miejsca na parkingu. Pelna procedure przedstawia algorytm wjazdu pojazdoéw na parking
pokazany na rys. 10.

Jak przedstawiono w algorytmie wjazdu pojazdéw na parking, procedura samego wjazdu
konczy si¢ opuszczeniem $luzy wjazdowej i zamknigciem szlabanu nr 2. Jednak proces
parkowania konczy si¢ dopiero po zajgciu miejsca parkingowego.
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Rys. 10. Algorytm wjazdu na parking
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4.4. Procedura wyjazdu z parkingu

Po rozpoznaniu numeru rejestracyjnego pojazdu chcacego wyjecha¢é z parkingu
1 zakwalifikowaniu go przez aplikacjg, jako pojazd autoryzowany zostaje rozpoczgta
procedura wyjazdu. Skrocony opis procedury wjazdu autoryzowanego pojazdu mozna opisac
w kilku punktach:

. Rozpoznanie i sprawdzenie autoryzacji pojazdu przez system LPR
. Otwarcie szlabanu nr 4 wraz z kolczatka

. Wjazd pojazdu migdzy szlabany 3 i 4

. Zamknigcie szlabanu nr 4 i1 podniesienie kolczatki

. Zapisanie godziny wyjazdu i obliczenie czasu parkowania

. Otwarcie szlabanu nr 3

. Automatyczne pobranie oplaty

. Koniec wyjazdu

e BEN e R0 I O S

Pojazdy autoryzowane tzn. pojazdy stuzbowe i pojazdy pracownikéw, ktore maja $rodki na
karcie parkingowej, wyjezdzaja z parkingu bez interwencji obstugi. Program automatycznie
zrealizuje algorytm wyjazdu, przedstawiony na rysunku 11, obliczy czas parkowania i
pobierze oplatg¢ z konta wilasdciciela pojazdu, ktory dokonal przedplaty wykupujac kartg
parkingowa. Wyjatkami od tej reguty podobnie jak w przypadku wjazdu sa: brak srodkow na
koncie oraz awaria pojazdu znajdujacego si¢ w §luzie wyjazdowe;.

Jezeli pojazd, ktory wjechat do §luzy wyjazdowej z jakiego$ powodu nie moze jej opuscic¢
potrzebna jest ingerencja obstugi parkingu. W tym przypadku blokuja si¢ oba szlabany tzn.
szlaban 3 w stanie otwartym a szlaban 4 w zamknigtym.

Poniewaz na parkingu przedsigbiorstwa moga znajdowaé si¢ pojazdy nieautoryzowane
(goscie), wtedy procedura wyjazdu pomija warunek posiadania srodkéw na koncie. Pojazd
zostaje rozpoznany przez system LPR jako gos$¢ (ang. visitor). Oczywiscie system zapisuje w
bazie numer rejestracyjny pojazdu wyjezdzajacego 1 kwalifikuje go jako nieautoryzowany,
wige §luza wyjazdowa jest dla tego pojazdu zamknigta. Dopiero po interwencji pracownika
obstugi, sprawdzeniu pojazdu (zgodnie z przepisami przedsigbiorstwa, dotyczacymi wyjazdu
pojazdow nieautoryzowanych) zostaje podjeta decyzja, czy pojazd moze wyjechaé z parkingu.
Po tej decyzji szlaban 4 zostaje podniesiony rgcznie przez pracownika obstugi i dalej
procedura wyjazdu przebiega jak w przypadku pojazdu autoryzowanego. Pelna procedurg
przedstawia algorytm wyjazdu pojazdow z parkingu (rys. 11). Jak przedstawiono w
algorytmie wyjazdu pojazdow z parkingu, procedura wyjazdu konczy si¢ opuszczeniem $luzy
wyjazdowej 1 zamknigciem szlabanu nr 3. Jednak catkowity cykl parkowania konczy sig
dopiero po automatycznym pobraniu optaty z konta wilasciciela pojazdu (z wylaczeniem
gosci).
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5. PODSUMOWANIE

System Automatycznej Identyfikacji Zarzadzania i Sterowania Parkingami (AIZiSP), ktory
zostal przedstawiony w artykule, umozliwia pelna automatyzacj¢ obstugi parkingdéw. Wizyjna
metoda wykorzystywana przez ten system zapewnia identyfikacje pojazdow wjezdzajacych
1 wyjezdzajacych. Zaproponowana w rozwiazaniu innowacyjna metoda kontroli zajgtosci
stanowisk parkingowych oraz wskazywanie docelowego miejsca parkingowego dla kazdego
samochodu wjezdzajacego, moze by¢ z powodzeniem stosowana na powierzchniowo
rozleglych parkingach. Rozwiazanie to zapobiega ,,bladzeniu kierowcéw” po terenie parkingu
w poszukiwaniu wolnego miejsca oraz porzadkuje ruch pojazdow na tym parkingu.

System AIZiSP kontroluje takze wprowadzone w rozwiazaniu S$luzy wjazdowa
i wyjazdowa. Sluza wjazdowa chroni przed wjazdem pojazdéw nieuprawnionych a takze
przed wtargnigciem na parking pojazdu tuz za pojazdem uprawnionym. Sluza wyjazdowa
natomiast zabezpiecza przed nieuprawnionym wyjazdem z parkingu pojazdu tuz za pojazdem
uprawnionym. Zastosowanie $luzy wjazdowej i wyjazdowej gwarantuje bezpieczenstwo
i chroni przed atakami terrorystycznymi, a takze zabezpiecza parking przed kradzieza
samochodow.

Nadzorowanie i zarzadzanie parkingami przedsigbiorstwa przy zastosowaniu systemu AIZiSP
umozliwi:
- poprawg jakosci ustug parkingowych,
- podwyzszenie komfortu parkowania,
- zwigkszenie bezpieczenstwa,
- uporzadkowanie ruchu na parkingu,
- automatyczne pobieranie optat za faktyczny czas parkowania,
- uzupetnianie srodkéw na karcie parkingowej przez Internet,
- poprawe warunkéw pracy personelu obstugujacego parkingi,
- efektywne zarzadzanie wieloma parkingami poprzez Internet,
- tworzenie wlasnych baz danych o pojazdach i kierowcach.

Zastosowanie systemu AIZiSP ma szczegdlne uzasadnienie na parkingach o wysokim
wskazniku rotacji’ a takze na kilku parkingach nalezacych do jednego przedsigbiorstwa
(potaczenie systemoéw AIZiSP przez Internet).

Wprowadzenie systemu AIZiSP na parkingi o matej liczbie miejsc parkingowych lub niskim
wskazniku rotacji jest ekonomicznie nieuzasadnione.

7 $rednia liczba parkujacych pojazdow, ktore w danym okresie (godziny lub doby) korzystaja z jednego
stanowiska [pojazdow/stanowisko]; Datka S., Suchorzewski W., Tracz M.: Inzynieria ruchu. Warszawa
1999.
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SOME METHODS FOR THE IDENTIFICATION OF VEHICLES
IN TRANSPORT TELEMATICS SYSTEM

Abstract: This paper summarizes the basic methods of identifying vehicles. Methods were
selected and developed the concept of this method to create a system of Automatic Identification,
Management and Control car parks (called in short AIZiSP). Particular attention was paid to the
method of vision and identification numbers on car registration plates. Broadly speaking, the
method of setting the computer analysis of images obtained by camera vision systems. On the
basis of the method is described parks managed and controlled automatically.
Keywords: identification, telematics parking, control
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