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Izmantotie sensoru veidi

« Magnétiska lauka sensori

* Siltuma sensori (PIR)

« Skanas sensori (mikrofoni, mikrofonu matricas)
» Lazera sensori

« Laika apstaklu sensori, rezonanses konturs
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Magnetiska lauka sensori

* Sensori tiek novietoti abas brauktuves pusés
Prieksrocibas

* Pret cela segumu neinvazivs risinajums

* Mobils risinajums

* Viegli apkalpojams

Trakumi

* lerobezotas transporta lidzek|u klasifikacijas
ieséjas (vieglais smagais trsp.lidz)

* Nepreciza atruma noteiksana
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Magneétiska lauka sensoru mote - hardware
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®* HMC 1001 un HMC 1002 magnétiska lauka sensori
* Divu pakapju pastiprindjuma kaskade (kopé&jais pastiprinajums 11950)
* Magnétisko sensoru atmagnetizacijas shéma

* Ciparu potenciometrs (MAX5392)

* MSP430f2274 mikrokontrolieris

* Bezvadu datu parraide (Nordic NRF9ES5)

* Signala lasisanas frekvence 208 Hz
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Magnétiska lauka sensoru mote — detektésanas
algoritms (MCU)

* Tiek detektéts transporta lidzekla magnétsika paraksts maksimaka
vértiba un impulsa platums (nolasu skaits)

* Maksimala vériba un nolasu skaits tik satits uz datoru
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Magnétiska lauka sensoru mote — detektésanas
algoritms (PC)
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false negative

* PC sanem katra sensora sutito informaciju par auto magnétiska paraksta parametriem

* Veic transporta lidzek|u skaitisanu un klasifikaciju
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Magnetiska sensoru mote - rezultati

Lane 1 (Vehicle classification) Lane 2 {(Vehicle classification)
Heavy vehicle Percents Heavy vehicle Percents
Ground truth 388 100% Ground truth 283 100%
False positive 16 4,1% False positive 17 6%
False negative 20 5,1% False negative 7 2,47%
Light vehicle Percents Light vehicle Percents
Ground truth 560 100% Ground truth 364 100%
False positive 35 6,2% False positive 27 7,4%
False negative 91 16,2% False negative 24 6,6%
Vehicle detection (lane 1 and lane 2)
Vehicle count Percents
Ground truth 1595 100%
False positive 8 0,5%
False negative 83 5,2%

7no12



Lazera sensors

» Lazera attaluma méritajs SICK DT-35
» Transporta lidzek|u klasifikacija
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Pasivie siltuma sensori (PIR)

* Novietojams virs brauktuves vai brauktuves mala uz masta
» Detekié kustiba esosus transporta lidzeklus

* Nevar veikt transporta lidzeklu klasifikaciju
 Viendimensijas Frenela léca

» Mote ietver analogo un ciparu daju

« Uz MITS punktu sita informaciju par notikumu

 Datu satiSana izmantojot Nordic NRF9OES5 raiduztvéréju
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Automasinu detektéSana izmantojot akustiskos sensorus

 Kustibas rezultata rodas troksnis, kurs sastav no riepu,
dzingja, virsblves aerodinamikas skanas

* Izmantojot mikrofonu masivu tiek veikta skanas signalu
ierakstisana

* Signalu apstrade realizéta reala laika sisttéma izmantojot
ARM CortexM4F procesoru

* Darbojas ka autonoms risinajums bez datora
nepiecieSamibas

* Tiek veikta automasinu skaitiSana un kustibas virziena
noteikSana

* Operativa transporta lidzekla detekiésana balstoties uz
jaudas spektrala blivuma analizi
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Rezultati

Forest

micropho_r‘lie 400 m
array

Forest

False 119 13,66 %
positive
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Lalka apstakli

* NetieSa mérisanas metode

» Brauktuves temperatira (bezkontaktu sensors)

» Brauktuves stavoklis — rezonanses kontars

« Laika apstakli (t, spiediens, mitrums, véjs, lietus) — Weatherboard
risingjums
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