Procedura testowa dla systemu automatycznego rozpoznawania tablic rejestracyjnych (ANPR — ang.
Automatic Number Plate Recognition) oraz systemu automatycznego rozpoznawania typu pojazdow w
ruchu.

1. Definicje

1.1. Obszar detekgji

Obszar detekcji to miejsce, gdzie nastepuje detekcja i identyfikacja pojazdu. Z zatozenia obszar detekcji
obejmuje petny przekrdéj drogi, czyli wszystkie pasy ruchu, na ktérych zamontowano testowane urzadzenia
wraz z pasem awaryjnym (jezeli wystepuje). System powinien by¢ tak skonstruowany, aby zapewnié¢
detekcje wszystkich pojazdow poruszajgcych sie w danym kierunku.

W lokalizacjach, w ktdrych istnieje pas awaryjny obszar detekcji zawiera takze tenze pas — pojazdy
poruszajgce sie czesciowo lub catkowicie po pasie awaryjnym powinny by¢ zaliczone jako pojazdy
przejezdzajgce po pasie wolnym, chyba ze konstrukcja systemu przewiduje oddzielny odczyt dla pasa
awaryjnego.

Na drodze z ruchem dwukierunkowym przewiduje sie, ze wykrywane powinny by¢ wszystkie pojazdy
jadgce wskazanym pasem ruchu, w okreslonym kierunku, nawet woéwczas, gdy przejezdzajg po nim tylko
czeSciowo. Zaktada sie, ze pojazd powinien by¢ wykryty, gdy co najmniej jedno koto z kazdej osi pojazdu
w catosci przejedzie po wskazanym pasie ruchu (o obrebie wyznaczonym przez oznakowanie poziome).
W takim uktadzie pomiarowym przyjmuje sie, ze pojazd jest poza obszarem detekcji, gdy w catosci wyjechat
wszystkimi kotami na przeciwny pas ruchu.

1.2, Poziom detekgji

Poziom detekcji d to miara okreslajgca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby wykrytych przez badany
system pojazdéw do liczby wszystkich pojazddéw przejezdzajgcych przez dany obszar detekcji, w zadanym
czasie, w zadanym kierunkul, na wskazanym pasie ruchu, z predkoscig umozliwiajgca skuteczny pomiar2.

Przy wyznaczaniu poziomu detekcji brane sg pod uwage dwa zrédta btedow:

a) em— pominiecie pojazdu przez system (liczba pojazdow pominietych),

b) &r— wykrycie nieistniejgcego pojazdu przez system (liczba fatszywie wykrytych pojazdow).
Jezeli N to liczba pojazddw, ktére faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom detekcji d

okreslamy ze wzoru:

d=N-em—-€5/N (w.1)

Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu, takiego jak:

a) motocykle,

b) samochody osobowe, takze z przyczepami,

¢) samochody dostawcze, takze z przyczepami,

d) ciggnikiiinne maszyny rolnicze, takze wielocztonowe,

e) samochody ciezarowe, takze z przyczepami,

f) ciggniki siodtowe, samodzielne oraz z naczepa,

g) autobusy, takze z przyczepami,

h) pojazdy specjalne, wieloosiowe do transportu ponadgabarytowego,



i) pojazdy wojskowe, w tym transportery i czotgi,
Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazddw, ktdrych system moze nie wykry¢:

a) motorowerow,

b) rowerdw,

c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).
d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

Podczas wyliczania wartosci ef (liczby fatszywie wykrytych pojazdéw) nie bierze sie pod uwage
przypadkéw, w ktérych fatszywe wykrycie pojazdu nastgpito z powodu:

a) fatszywie wykryty pojazd byt transportowany przez inny pojazd (np. na lawecie),
b) wykryty zostat wézek ciggniety przez ciggnik siodtowy przystosowany do transportu drewna w
postaci catych bali.

Jezeli przez pole detekcji przejedzie wiele pojazdédw jednoczesnie kazdy z nich powinien byé wykryty
niezaleznie.

1.3. Poziom identyfikacji — rozpoznawanie tablicy rejestracyjnej

W najprostszym przypadku przez identyfikacje pojazdu rozumie sie jego detekcje a nastepnie rozpoznanie
numeru tablicy rejestracyjnej.

Przez pojecie ,poziom identyfikacji” rp rozumie sie wartos¢ procentowg bedacg stosunkiem liczby
poprawnie rozpoznanych tablic pojazdédw Kok do liczby wszystkich pojazdéw dajgcych sie zidentyfikowaé Nip,
ktére przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji), w okreslonym kierunku, w okreslonym czasie,
z wtasciwg predkoscig (okreslong w punkcie 1.2):

ro= Kox/ Nip (w.2)

Liczbe pojazddw, ktére da sie zidentyfikowaé w okreslonym szeregu pojazdéw wyznacza ekspert podczas
testu. Pod uwage nie sg brane pojazdy:

a) motocykle, dla pomiaréw od przodu,

b) maszyny rolnicze bez oznakowania tablicg rejestracyjng,

c) pojazdy nieposiadajgce tablicy rejestracyjne;j,

d) pojazdy z tablicg rejestracyjng nieczytelng, co do ktérych ekspert ma watpliwosci w okresleniu
numeru rejestracyjnego.

UWAGA ! —jezeli kamera ANPR nie obejmuje catego obszaru detekcji w wyniku czego dla wykrytego przez
detekcje pojazdu tablica jest niewidoczna, badz widoczna tylko czesciowo — pojazd taki nalezy
zakwalifikowac jako pojazd niezidentyfikowany (bez rozpoznania tablicy) ale dajacy sie zidentyfikowaé, czyli
zaliczony do grupy NID.

Przyjmuje sie, ze numer rejestracyjny to cigg duzych liter i cyfr, nie dtuzszy niz 10 znakdw, bez separatoréw
oraz innych znakdéw specjalnych — wszystkie znaki pisane tgcznie. W celu unikniecia niejednoznacznosci
numer rejestracyjny powinien by¢ zakodowany w danych wyjsciowych w kodowaniu UTF-8. W przypadku
niektérych krajéw wymagane jest rozpoznawanie odpowiednich znakéw narodowych (np. umlaut w
tablicach niemieckich). W przypadku tablic rejestracyjnych z krajéw, gdzie nie stosuje sie alfabetu
tacinskiego dopuszcza sie rozpoznawanie liter i cyfr w odpowiednim dla danego kraju alfabecie (np.
cyrylica) ale takze dopuszcza sie konwersje znakdw z alfabetu nietaciriskiego na tacinski, przyktadowo
konwersje takg mozna stosowac dla tablic rosyjskich, tablic krajow bliskowschodnich (pismo arabskie) czy
tez tablic chinskich.

Na rozpoznawanie tablic nie moze mie¢ wptywu:



a) kolor literi kolor tta,
b) odblaskowos¢ (w nocy tablica musi by¢ oswietlona co najmniej swiattem podczerwonym),
c) utozenie znakow (jednorzedowa, dwurzedowa).

Jezeli w obrazie poddanym analizie znajduje sie wiecej niz jeden pojazd to uktad detekcji powinien wykryé
kazdy pojazd niezaleznie, a uktad identyfikacji powinien rozpoznac tablice rejestracyjne kazdego z pojazdow
z osobna.

Jezeli system rozpoznawania tablic ANPR dostarcza wyniki rozpoznawania w postaci wariantéw (réznych
alternatyw), to jako wynik brany jest wariant pierwszy tzn. wariant o najwyzszym poziomie ufnosci (jezeli
producent oznaczyt taki poziom), a pozostate wyniki sg odrzucane.

Tablica rejestracyjna jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli wybrany wariant z automatycznego
rozpoznawania zgadza sie literalnie co do liczby znakéw oraz ich wartosci z wynikiem wskazanym przez
eksperta — przy poréwnaniu wszelkie znaki inne od liter i cyfr sg pomijane. W porownywaniu nie sg brane
pod uwage kody kraju (np. tzw. europlakietki z tablic europejskich). W poréwnywaniu litery s3
kapitalizowane.

1.4. Skutecznosc rozpoznawania typu (kategorii) pojazdéw

Skutecznos¢ rozpoznawania typu rt to miara okreslajgca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby prawidtowo
rozpoznanych typow pojazdéw TOK do liczby wszystkich pojazdéw dajgcych sie rozpoznaé NTID, ktdre przejechaty przez
punkt pomiarowy (obszar detekcji) w okreslonym czasie, z wtasciwg (okreslong w punkcie 1.2) predkoscig i w kierunku
zgodnym z konfiguracjg systemu (system w szczegdlnosci moze by¢ przystosowany do rozpoznawania w danym
obszarze detekcji typdw pojazdéw nadjezdzajgcych z jednego, okreslonego kierunku):

re=Tox / Nmo (w.3)

Liczbe pojazdow, ktdre da sie zidentyfikowac w okreslonym szeregu pojazdéw wyznacza ekspert podczas testu. Pod
uwage nie sg brane pojazdy:

a) rowery,

b) motorowery,

c) lekkie pojazdy drewniane (np. furmanka),

d) maszyny drogowe typu walce, frezarki, itp.,

e) pojazdy, ktérych ekspert nie jest w stanie przyporzgdkowac do zadnej z rozpoznawanych przez

system klas.

System musi umozliwia¢ rozpoznawanie przynajmniej nastepujacych klas pojazdéw:

a) ciezarowe (pojazdy o DMC > 12 ton oraz ciggniki siodtowe)
b) autobusy

c) dostawcze

d) osobowe

e) motocykle

f) pozostate/inne

2.Wymagania

2.1. Poziom detekcji

Wymaga sie, aby poziom detekcji d nie byt mniejszy niz 95% (co najmniej dziewiecdziesiat pie¢ procent). Procedura
wyznaczania poziomu detekgji jest opisana doktadnie w nastepnym rozdziale.



2.2. Poziom odczytu tablic rejestracyjnych pojazdu (poziom identyfikacji— jakosc rozpoznawania tablic rejestracyjnych)

Wymaga sie, aby poziom identyfikacji rp nie byt mniejszy niz 95% (co najmniej dziewiecdziesigt piec procent). Procedura
wyznaczania poziomu identyfikacji opisana jest doktadnie w nastepnym rozdziale.

2.3. Skutecznos¢ poprawnosci rozpoznawania typu (kategorii) pojazdu

Wymaga sie, aby skutecznos$¢ rozpoznawania typu rt nie byta mniejsza niz 90% (co najmniej dziewiecdziesigt procent).
Procedura wyznaczania skutecznosci rozpoznawania typu opisana jest doktadnie w nastepnym rozdziale.

3.Testy

3.1. Warunki testu

Zaktada sie, ze system powinien identyfikowaé pojazdy na oczekiwanym poziomie jakosci o dowolnej porze dnia i nocy
w dowolnych warunkach atmosferycznych. Wyjatkiem sg jednak sytuacje, gdy nastgpi jeden z czynnikow:

a) znaczaca liczba pojazddéw porusza sie z predkoscig spoza dopuszczalnego zakresu (np. przejazd w
korku),

b) wystepuje opad sniegu,

c) temperatura powietrza w otoczeniu spada ponizej 02 C, co moze doprowadzi¢ do oblodzenia
tablic i redukcji ich czytelnosci,

3.2. Proba testowa

Zaktada sie sie, ze rozmiar prébki testowej nie moze by¢é mniejszy niz 200 pojazdéw dla kazdego badanego
wlotu skrzyzowania.

Prébka ta podzielona jest na trzy podtesty:
a) 100 pojazddw zarejestrowanych w dziert (D100),

b) 100 pojazddéw zarejestrowanych w nocy (N100)

Za dzien nalezy rozumie¢ okres od poczatku astronomicznego dnia (astronomiczny wschdd stonca) + 1
godzina, do kornca astronomicznego dnia (astronomiczny zachdd sfonca) — 1 godzina. Za noc nalezy rozumiec
okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie storica oraz do 2 godziny przed astronomicznym wschodem
stonrica.

Wyznaczenie astronomicznego wschodu, zachodu storica oraz potudnia odbywa sie na podstawie
informacji o lokalizacji pomiarowej i wiasciwych tablic astronomicznych. Wyliczone wartosci wpisywane sg
do protokotu testow.

3.3. Przebieg testu

Test przeprowadzony zostanie w dwdch etapach, oddzielnie dla probek D100 i N100. W pierwszym kroku
okreslona zostanie pora dla wykonania testu dla kazdej z prébek. Nastepnie o zadanym czasie zarejestrowane
zostanie kolejno co najmniej tyle pojazdéw ile przewidziano w kazdej prébce z tym, ze jezeli podczas
rejestrowania pojawi sie pojazd nieidentyfikowalny (w ktérymkolwiek z ocenianych kryteriéw) to prébka
zostanie powiekszona o jeden. Wszystkie pojazdy nieidentyfikowalne muszg zosta¢ umieszczone w raporcie
z przebiegu testu (w postaci zdjecia), a ponadto dla kazdego takiego przypadku koniecznym jest komentarz



na jakiej podstawie uznano dany pojazd za nieidentyfikowalny. Kazdy pojazd w prdbce musi mie¢ swoj
unikatowy numer kolejny a wszystkie pojazdy w danej prébce muszg by¢é ponumerowane w sposdb
monotoniczne rosngcy. Zamawiajgcy moze uzy¢ w celu weryfikacji poprawnosci detekcji i rozpoznawania
zewnetrzny system referencyjny.

Tuz po zebraniu danej prébki powinien nastgpi¢ wydruk zarejestrowanych zdje¢ wraz z wynikami
rozpoznawania (posta¢ papierowa + postac elektroniczna PDF) i przekazanie do komisji weryfikacyjnej, przy
czym czas od momentu zakoniczenia rejestracji probki do momentu przekazania wydrukowanej dokumentacji
nie powinien by¢ dtuzszy niz jedna godzina, pod sankcjg zakwalifikowania prébki jako ,w catosci Zle
rozpoznanej”.

Po zgromadzeniu wszystkich prébek (D100 i N100) Zamawiajgcy dokona oceny jakosci detekcji,
identyfikacji i skutecznosci rozpoznawania typu dla kazdej prébki oddzielnie.

Jezeli ktérykolwiek z parametréw nie osiggnie wymaganego minimum (wg procedury) wynik testu bedzie
negatywny.

3.4. Test powtorny

Jezeli wynik testu pierwotnego bedzie negatywny wykonawca ma prawo wystgpi¢ do zamawiajgcego o jeden,
dodatkowy test. Kosztami przeprowadzenia testu powtdrnego bedzie obarczony w catosci wykonawca. Warunki
testu powtdrnego beda identyczne jak w przypadku testu pierwotnego.



