

PPT-13-22 – Pořízení kamerového systému pro provádění prohlídek pozemních komunikací
Příloha č.1 - Technická specifikace kamerového systému pro provádění prohlídek pozemních komunikací:
Obecně:
Půjde o kamerový systém provádějící záznam na celou šířku jízdního pruhu PK, sestávající ze dvou kamer umístěných na magnetických držácích na kapotu vozidla (čelní a zadní pohled). Součástí systému bude lokalizační jednotka GNSS, jednotka umožňující buď přenos sejmutého záznamu do připojeného notebooku (který není součástí dodávky) nebo umožňující přenos zpracovaných dat na dálku (např. do cloudu). K tomu bude software, který bude zobrazovat zaznamenaná data ve vazbě na lokalizaci a detekovat vybrané poruchy vozovky z obrazových záznamů.
Systém by mělo být možné použít univerzálně v různých vozidlech při rychlosti jízdy do 80 km/h.
Požadavky na hardware:
2 digitální barevné kamery – provádějící záznam na šířku celého jízdního pruhu (4 m při osazení na kapotu ve výšce až 1,5 m a sklonu 45 st.), minimální parametry: 
· min. rozlišení: 2400 x 1900,
· rychlost snímání tak, aby byl snímek pořízen min. po 5 metrech při rychlosti 80 km/h (= 5 snímků za sekundu),
· umožňuje kvalitní záznam za jízdy a za zhoršených světelných podmínek,
· volitelně polarizační filtr,
· uzpůsobená pro venkovní použití (zakrytování, stupeň krytí: IP65).

2 magnetické či obdobné držáky – volitelně umístitelné na kapotu a vozidla, do kterých se osazují kamery.
Lokalizační jednotka – GNSS s průměrnou přesností v nezastavěné oblasti do 2 m propojená se záznamy z obou kamer, která je součástí, nebo propojená s řídící jednotkou.
Řídící jednotka – umožňující buď přenos sejmutého záznamu do připojeného notebooku (který není součástí dodávky) nebo volitelně on-line detekci poruch vozovky (min. rozlišující: trhliny podélné, trhliny příčné, plošné trhliny a výtluky) umožňující bezdrátový přenos takto zpracovaných dat (typ poruchy, její rozsah a lokalizaci) na dálku (např. do cloudu). Řídící jednotka musí umožňovat budoucí rozšíření systému o akcelerometr
Jednotlivé části mohou být propojeny kabely.
Požadavky na software:
Multiplatformní aplikace pracující v operačním systému Windows a Linux, kde lze spustit Python minimální verze 3.9.          
Zobrazující uložené záznamy z přední a zadní kamery ve vazbě na lokalizaci GNSS a se zobrazením na mapě a volitelně umožňující přepočet GNSS pozice do uzlového lokalizačního systému používaného Ředitelstvím silnic a dálnic ČR, odborem silniční databanky.
Software umožňuje procházet jednotlivé záznamy buď jako video nebo fotografie, s možností exportovat vybrané fotografie pro samostatné uplatnění.
Software umožňuje off-line detekci poruch uvedenou výše u on-line detekce, v případě, že se tato neprovádí on-line formou.
Ostatní:
V případě off-line detekce poruch je tato aplikace součástí dodávky a je možné za úplatu provádět aktualizace výpočtových algoritmů.
V případě on-line aplikace jde o službu která není součástí dodávky a její využití se bude provádět za úplatu.



