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S t r e s z c z e n i e  
 

W  art yk u le p rz eds t aw iono z int eg row any s ys t em  z arz ą dz ania, k ont roli  
i nadz oru  ru c h u  drog ow eg o. Pods t aw ą  s ys t em u  s ą  roz w ią z ania t ec h nolo-
g ic z ne w yk orz ys t u j ą c e Au t om at yc z ne R oz p oz naw anie T ab lic  R ej es t rac yj -
nyc h  ( AR T R ) . Poz w ala t o na au t om at yc z ną  ew idenc j ę  ru c h u  p oj az dó w  
w raz  z  p rz es ył aniem  i g rom adz eniem  rez u lt at ó w  w  c ent ralnej  b az ie da-
nyc h . Analiz a t yc h  w ynik ó w  p oz w ala na u z ys k anie p rz ez  s ys t em  f u nk c j o-
nalnoś c i dos t os ow anyc h  dla w ł aś c iw yc h  odb iorc ó w  ( s ł u ż b  drog ow yc h , 
s ł u ż b  b ez p iec z eń s t w a,it p ) . Z  u w ag i na k oniec z noś ć  p rz et w arz ania inf or-
m ac j i w  c z as ie rz ec z yw is t ym  realiz ac j a s ys t em u  op iera s ię  w  du ż ej  m ierz e 
na roz w ią z aniac h  s p rz ę t ow yc h . Prz yk ł adem  s ą  dedyk ow ane k am ery AR T R  
b ę dą c e z int eg row anym i u rz ą dz eniam i realiz u j ą c ym i s p rz ę t ow o w ię k s z oś ć  
op erac j i p rz et w arz ania i roz p oz naw ania ob raz u . Art yk u ł  p rz eds t aw ia 
arc h it ek t u rę  s ys t em u  oraz  k ieru nk i dals z yc h  p rac  nad u dos k onaleniam i. 
U niw ers alnoś c i s ys t em u  nadaj e m oż liw oś c i z as t os ow ania w  ob s z arac h  
b ez p iec z eń s t w a, b ez p iec z eń s t w a ru c h u  drog ow eg o, I T S  – k ont roli i z arz ą -
dz ania ru c h em  drog ow ym .  
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A b s t r a c t  

 
I n t h e p ap er a t raf f ic  c ont rol s ys t em  is  p res ent ed. I t  is  b as ed on au t om at ic  
lic ens e p lat e rec og nit ion ( AL PR ) . T h is  s olu t ion allow s  au t om at ic  t raf f ic  
evidenc e w it h  t h e res u lt s  b eing  t rans f erred and s t ored in c ent ral dat ab as e. 
T h e analys is  of  t h es e res u lt s  enab les  ob t aining  t h e f u nc t ionalit y adj u s t ed t o  
t h e s p ec if ic  rec ip ient  lik e t raf f ic  s ervic e or s ec u rit y f orc es . S u c h  a s ys t em  
req u ires  f as t  and ac c u rat e dat a p roc es s ing , w h ic h  m eans  u s ing  dedic at ed 
h ardw are s olu t ions  as , in ex am p le, in a dedic at ed AL PR  c am era. T h is  k ind 
of  c am eras  are devic es  w h ic h  int eg rat e m os t  of  im ag e p roc es s ing  and 
im ag e rec og nit ion in h ardw are. T h e p ap er p res ent s  t h e s t ru c t u re and b as ic  
c onc ep t s  of  t h e V irt u alC O P s ys t em  realiz ed b y T els at  c om p any [ 1 ] . I n t h e 
f irs t  s ec t ion es s ent ial p art s  of  t h e au t om at ic  lic ens e p lat e rec og nit ion 
s ys t em  is  p res ent ed. I t  c ons is t s  of  t h ree c om p onent s :  a c ont rol p oint , c lient  
ap p lic at ion and a dat ab as e s erver. I n t h e nex t  s ec t ion k ey elem ent s  of  t h e 
m os t  s ig nif ic ant  p roc edu res   are dis c u s s ed:  t h e au t om at ic  lic ens e p lat e 
det ec t ion, t h e nu m b er s eg m ent at ion and,  f inally, t h e rec og nit ion p roc es s . 
T h e s ys t em  arc h it ec t u re is  p res ent ed in t h e t h ird s ec t ion. At  t h e end of  t h e 
p ap er t h ere are c onc lu s ions  and direc t ions  of  f u t u re develop m ent  of  t h e 
s ys t em .  
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c am eras , I T S . 
 
1 .  W s t ę p  
 
W s p ó ł c z es n e s ys t em y A u t om at yc z n eg o R oz p oz n awan ia T ab lic  

R ej es t rac yj n yc h  ( A R T R )  t o k om p lek s owe roz wią z an ia p rz ez n a-
c z on e d la wielu  od b iorc ó w.  S ł u ż ą  d o k on t roli,  n ad z oru  i z arz ą d z a-
n ia ru c h em  d rog owym .  P od s t awą  d z iał an ia t eg o t yp u  s ys t em ó w 
j es t  wyk orz ys t an ie roz wią z ań  t ec h n olog ic z n yc h  op art yc h  o au t o-
m at yc z n e roz p oz n awan ie t ab lic  rej es t rac yj n yc h .  S ys t em y t e 
wz b og ac an e s ą  c z ę s t o o d od at k owe f u n k c j on aln oś c i roz s z erz aj ą c e 
z n ac z n ie ic h  p rak t yc z n e z as t os owan ia.  A n aliz u j ą c  s t ru k t u rę  k om -
p lek s oweg o s ys t em u  m oż n a wyró ż n ić  3  g ł ó wn e elem en t y:  p u n k t  
p om iarowy,  s erwer b az y d an yc h  i ap lik ac j a k lien t a.  P rz yk ł ad em  
s ys t em u  z b u d owan eg o w op is an y s p os ó b  j es t  V irt u alC O P  ( V C O P )   
f irm y T els at  [ 1 ] .  
N aj waż n iej s z a p roc ed u ra w s ys t em ac h  A R T R  – id en t yf ik ac j a 

z n ak ó w t ab lic y rej es t rac yj n ej  s k ł ad a s ię  z  t rz ec h  et ap ó w [ 2 ] :  
• lok aliz ac j ę  t ab lic y rej es t rac yj n ej  n a an aliz owan ym  ob raz ie,   
• wyod rę b n ien ie z n ak ó w z e z lok aliz owan ej  t ab lic y,   
• roz p oz n an ie k aż d eg o z e z n ak ó w.  
P os z c z eg ó ln e roz wią z an ia p rez en t owan e w lit erat u rz e t em at u  

ró ż n ią  s ię  p od  wz g lę d em  z as t os owan eg o ap arat u  m at em at yc z n eg o,  
c o p rz ek ł ad a s ię  n a ró ż n ą  z ł oż on oś ć  ob lic z en iową  alg oryt m ó w  
i c z as  ob lic z eń .  I s t ot n ą  k wes t ią  s ą  ró wn ież  og ran ic z en ia n ak ł ad an e 
n a m at eriał  wej ś c iowy,  t ak  ab y alg oryt m  z ac h owywał  z ad owalaj ą -
c ą  s k u t ec z n oś ć .  M owa t u  m .  in .  o k ą c ie n ac h ylen ia k am ery,  j as n o-
ś c i ot oc z en ia,  roz d z ielc z oś c i z d j ę c ia,  p rop orc j ac h  z arej es t rowan e-
g o p oj az d u  w k ad rz e i in n yc h .  
 

2 .  Sy s t e m y  au t o m at y cz ne g o  ro z p o z naw ania 
t ab l ic re j e s t racy j ny ch  

 
N a p roc es  id en t yf ik ac j i z n ak ó w t ab lic y rej es t rac yj n ej  s k ł ad aj ą  

s ię  t rz y,  wym ien ion e we ws t ę p ie et ap y.  P ierws z y et ap  t o lok aliz a-
c j a s am ej  t ab lic y rej es t rac yj n ej .   
J ed n ą  z  g ru p  alg oryt m ó w d et ek c j i t ab lic  rej es t rac yj n yc h  s ą  m e-

t od y b az u j ą c e n a s t at ys t yc e k rawę d z i [ 3 ] .  I c h  d z iał an ie op iera s ię  
n a s p os t rz eż en iu ,  iż  w rej on ie t ab lic y rej es t rac yj n ej  d oc h od z i d o 
lic z n yc h  g wał t own yc h  z m ian  j as n oś c i ( rys .  1 ) ,  k t ó ryc h  c z ę s t ot li-
woś ć  i in t en s ywn oś ć  wyró ż n ia d an y reg ion  z d j ę c ia od  p oz os t ał yc h  
j eg o c z ę ś c i.  W  z ależ n oś c i od  warian t u  m et od y,  s t at ys t yk a k rawę -
d z i d ok on ywan a j es t  n a c ał ej  p rz es t rz en i z d j ę c ia,  b ą d ź  n a j eg o 
p os z c z eg ó ln yc h  b lok ac h .  R eg ion y o n aj wię k s z ej  in t en s ywn oś c i 
wys t ę p owan ia k rawę d z i s ą  t yp owan e j ak o m iej s c e lok aliz ac j i 
s z u k an ej  t ab lic y.   
Z alet ą   alg oryt m u  b az u j ą c eg o n a s t at ys t yc e k rawę d z i j es t  ł a-

t woś ć  im p lem en t ac j i s p rz ę t owej ,  op iera s ię  b owiem  n a p ros t yc h  
d z iał an iac h  aryt m et yc z n yc h .  P rob lem y w j eg o d z iał an iu  p oj awiaj ą  
s ię  w p rz yp ad k u  z d j ę ć  z awieraj ą c yc h  ob iek t y o d u ż ej  z ł oż on oś c i,  
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które podobnie jak tabl ic a c h araktery zu ją  s ię  du ż ą  intens y w noś c ią  
zm ian natę ż enia jas noś c i.  W  takic h  przy padkac h  l epiej s praw dza 
s ię  pobieranie inf orm ac ji o zm ianac h  jas noś c i w  pos zc zeg ól ny c h  
w y brany c h  l iniac h  obrazu .  U zy s ku jem y  w ów c zas  tzw .  s y g natu ry  
[ 4 ] , c h araktery zu ją c e s ię  intens y w ny m i s kokam i jas noś c i o reg u -
l arny c h  ods tę pac h  m ię dzy  s obą , c o pokazano na ry s .  2 .  
 

  
R y s .  1 .   O b r a z  o r y g i n a l n y  i  j e g o  m a p a  k r a w ę d z i  [ 3 ]  
F i g .  1 .   O r i g i n a l  a n d  e d g e  i m a g e s  [ 3 ] 
 
 

  
R y s .  2 .  Pr z y k ł a d  l o k a l i z a c j i  t a b l i c y  p r z y  p o m o c y  s y g n a t u r  [ 4 ] 
F i g .  2 .   Ex a m p l e  o f  l i c e n s e  p l a t e  d e t e c t i o n  w i t h  s i g n a t u r e s  m e t h o d  [ 4 ] 
 
W  l iteratu rze tem atu  znal eź ć  m oż na s zereg  inny c h  podejś ć .  

J ednak ic h  zł oż onoś ć  obl ic zeniow a nie pozw al a na real izac ję  
zadania w  c zas ie rzec zy w is ty m , obarc zona jes t bł ę dam i i tru dna 
do real izac ji s przę tow ej.   
D ru g i etap proc edu ry  identy f ikac ji znaków  – s eg m entac ja – po-

l eg a na w y odrę bnieniu  znaków  z obrazu  przeds taw iają c eg o tabl i-
c ę .  W  l iteratu rze tem atu  znal eź ć  m oż na l ic zne propozy c je podejś ć  
do rozw ią zania teg o probl em u .  P rzede w s zy s tkim  w y korzy s ty w a-
ny  jes t f akt du ż eg o kontras tu  tabl ic y  rejes trac y jnej.  P o przeprow a-
dzeniu  proc es u  binary zac ji otrzy m u jem y  reg ion zaw ierają c y  dw a 
rodzaje pu nktów :  biał e bą dź  c zarne.  Z  u w ag i na zm iany  oś w ietl e-
nia s tos u je s ię  prog ow anie adaptac y jne, które w artoś ć  prog u  przy -
s tos ow u je do badaneg o aku rat obs zaru  [ 2 ] .  D o s am ej s eg m entac ji 
znaków  na pods taw ie zbinary zow aneg o obrazu  tabl ic y  rejes trac y j-
nej najc zę ś c iej w y korzy s ty w ane s ą  dw a podejś c ia:  m etoda prof il i  
i detekc ja obs zarów  poł ą c zony c h  kom ponentów .   
W  pierw s zy m  podejś c iu  w y l ic za s ię  prof il  poziom y , który  pozw a-

l a na zidenty f ikow anie poł oż enia pas a zaw ierają c eg o w iers z ze 
znakam i ( l okal ne m aks im u m  oddziel one w y raź ny m i m inim am i, 
patrz g órny  w iers z na ry s .  3  ) .  P rof il  pionow y  przeds taw ia natom ias t 
rozkł ad jas noś c i w  pionie ( dol ny  w iers z ry s .  3 )  i s ł u ż y  do ods eparo-
w ania od s iebie znaków .  J eg o przekrój przeds taw ia rozdziel one 
l okal ny m i m inim am i bl oki, które reprezentu ją  obs zary  u m iejs c o-
w ienia kol ejny c h  l iter i c y f r nu m eru  rejes trac y jneg o na tabl ic y .  
 

  
R y s .  3 .   Pr o f i l e  ( l e w a  k o l u m n a )  w y l i c z a n e  n a  p o d s t a w i e  z b i n a r y z o w a n e j  t a b l i c y   [ 4 ] 
F i g .  3 .   Pr o f i l e s  ( l e f t  c o l u m n )  c a l c u l a t e d  o n  b i n a r i z e d  i m a g e  ( r i g h t  c o l u m n )  [ 4 ] 
 
P o s eg m entac ji znaków  nas tę pu je w ł aś c iw y  ( trzec i etap)  proc es  

rozpoznaw ania znaków  ( ang .  O ptic al  C h arac ter R ec og nition, 
O C R ) .  J edną  z tec h nik rozpoznaw ania znaków   jes t m etoda przy -
rów ny w ania w zorc ów  ( ang .  T em pl ate M atc h ing )  [ 5 ] .  P ol eg a ona 
na s praw dzaniu  w  jakim  s topniu  badany  znak przy s taje s w oją  
s tru ktu rą  do w c ześ niej przy g otow any c h  s zabl onów  l iter i c y f r.  
M etoda ta s praw dza s ię  najl epiej w  s y tu ac jac h , g dy  badane znaki 
m ają  te s am e kroje c o w zorc e.     
M niej s poty kany m  podejś c iem  przy  rozpoznaw aniu  znaków   

w  al g ory tm ac h  identy f ikac ji tabl ic  rejes trac y jny c h  jes t w y korzy -
s ty w anie inf orm ac ji o ic h  topol og ii.  M etoda ta pol eg a na w y zna-
c zeniu  takiej il oś c i c ec h  c h araktery s ty c zny c h  bu dow y  znaku , aby  

m oż l iw a by ł a jednoznac zna kl as y f ikac ja danej l itery  bą dź  c y f ry .  
C ec h y  c h araktery s ty c zne jakie s ię  tu taj w y korzy s tu je to:  odl eg ł o-
ś c i znaku  od kraw ę dzi badaneg o pol a ( ry s .  4 ) , il oś ć  m iejs c  s ty c z-
noś c i daneg o znaku  z g ranic am i badaneg o obs zaru , l ic zbę  pu nk-
tów  przec ię ć  znaku  w  pionie i poziom ie ( ry s .  4 )  c zy  poł oż enie 
ś rodka c ię ż koś c i s am eg o znaku .   
 

       
R y s .  4 .   O b l i c z a n i e  o d l e g ł o ś c i  o d  g r a n i c  p o l a  o r a z  z l i c z a n i e  p u n k t ó w  p r z e c i ę ć  [ 4 ] 
F i g .  4 .  D i s t a n c e  f r o m  b o r d e r  a n d  i n t e r s e c t i o n s  c a l c u l a t i o n  [ 4 ] 
 
C oraz c zę ś c iej s tos ow any m  narzę dziem  do rozpoznaw ania zna-

ków  s ą  rów nież  w iel ow ars tw ow e s ztu c zne s iec i neu ronow e [ 6 ] .  Z a 
zas tos ow aniem  ic h  do teg o zadania  przem aw ia zdol noś ć  do adap-
tac ji w zg l ę dem  zm ieniają c y c h  s ię  w aru nków  rozpoznaw ania.  
 

3. S y s t e m y  A R T R  k on t r ol i  r u c h u  d r og ow e g o 
 
S tru ktu ra kom pl eks ow eg o s y s tem u  A R T R  s kł ada s ię  z 3  g ł ów -

ny c h  el em entów :  pu nktów  pom iarow y c h , apl ikac ji kl ienta i s erw e-
ra bazy  dany c h .  Z g odnie z pow y ż s zą  arc h itektu rą  s tw orzono  
w  f irm ie T el s at s y s tem  V irtu al C O P  ( V C O P )  [ 1 ] .  
W  pu nkc ie pom iarow y m  w y korzy s ty w ana jes t dedy kow ana 

kam era V irtu al C op bę dą c a zinteg row any m  u rzą dzeniem  w y konu -
ją c y m  nas tę pu ją c e f u nkc je:  
• w y konanie zdję c ia pojazdu , 
• detekc ja tabl ic  rejes trac y jny c h , 
• w y konanie zdję c ia tabl ic y  w  ś w ietl e I R , 
• odc zy t tabl ic y  rejes trac y jnej, 
• odc zy t inf orm ac ji zaw arty c h  w  tabl ic y  rejes trac y jnej o pojaz-
dac h  przew oż ą c y c h  niebezpiec zne ł adu nki,  

• przes ł anie dany c h  do s erw era.  
D zię ki tem u  real izow ane s ą  s przę tow o w s zy s tkie etapy  prze-

tw arzania i rozpoznaw ania obrazu , a na s erw er w y s y ł ane s ą  ju ż  
odc zy tane m as zy now o dane ( nr rejes trac y jny , data, g odzina, m iej-
s c e)  jak i rów nież  w y konane przez kam erę  zdję c ia c ał eg o pojazdu  
w   ś w ietl e w idzial ny m  i oś w ietl ony m  ś w iatł em  I R , a takż e zdję c ie 
s am ej tabl ic y  rejes trac y jnej.  
N a ry s u nku  5  i 6  zaprezentow ano 2  ty py  kam er w y korzy s tany c h  

przy  bu dow ie s y s tem u  V C O P .  U m oż l iw iają  one identy f ikac ję  
pojazdów  w  dzień  i w  noc y  ( w  ty m  przy  braku  jakieg okol w iek 
zew nę trzneg o oś w ietl enia) .   
 

  
R y s .  5.  N o w o c z e s n a  k a m e r a  s y s t e m u  A R T R  V C O P D U A L  C A M  
F i g .  5.   M o d e r n  c a m e r a  D U A L  C A M  V C O P 

 
 

  
R y s .  6 .   M e g a p i k s e l o w a  K a m e r a  D U A L  H i _ R ES  
F i g .  6 .   M e g a p i x e l  c a m e r a  D U A L  H i _ R ES  
 
Modu ł  pozy s kania obrazów  w y pos aż ono w  s pec jal is ty c zne 

em itery  niew idoc zneg o prom ieniow ania ś w ietl neg o ( I R )  u m oż l i-
w iają c e oś w ietl enie s c eny .  U rzą dzenie s kł ada s ię  z kom pu tera 
przetw arzają c eg o, em itera podc zerw ieni, oprog ram ow ania i u kł a-
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du transmisji danych a także z układu pozyskania ob razó w  w ypo-
sażoneg o w  kamery:  kolorow ą i monochromatyczną C C D  z auto-
matycznym w yb orem ź ró dła syg nału.  C ałoś ć  zinteg row ano  
w  jednej ob udow ie i otoczono zespołem diod L E D .  
W  urządzeniach znalazła miejsce opatentow ana technika 

f iltr/ f lash kompensująca ś w iatło słoneczne oraz ś w iatła poruszają-
cych się  pojazdó w .  D zię ki opatentow anej technice " triple f lash" ,  
możliw a jest kontrola parametró w  kamery klatka po klatce,  co 
pozw ala zredukow ać  prob lemy zw iązane z odczytem szyb ko 
poruszających się  tab lic.  U rządzenia umożliw iają ró w noczesny 
odczyt kilku tab lic znajdujących się  w  polu ich w idzenia.  W  ka-
merze meg apikselow ej zinteg row ano ró w nież sprzę tow y koder 
strumienia M J P E G  kamery I R  ( 5 0 f ps,  1 3 9 2  x  5 1 2 )  eliminujący 
potrzeb ę  posiadania w  komputerze P C  " F rame G rab b era"  w  celu 
przyjmow ania,  przetw arzania i archiw izacji danych.  
A b y poszerzyć  f unkcjonalnoś ć  punktu pomiarow eg o istnieje 

możliw oś ć  zastosow ania dodatkow ych zestaw ó w  czujnikó w ,  któ re 
przesyłają dane do kamery V irtualC op lub  od razu do komputera 
pomiarow eg o.  P odstaw ow e zinteg row ane czujniki zapew niają:  
• pomiar prę dkoś ci,  
• pomiar nacisku na oś ,  
• w stę pną klasyf ikację  pojazdu.  
• pomiar w ysokoś ci dług oś ci i szerokoś ci pojazdu.  
• czas przejazdu pojazdu od momentu załączenia czerw oneg o 
ś w iatła na skrzyżow aniu.  
D la zw ię kszenia dokładnoś ci punkt pomiarow y konstruuje się   

z zestaw ó w  czujnikó w ,  a inf ormacje z czujnika przetw arzane są  
w  specjalnym systemie pomiarow ym.   
W  punkcie pomiarow ym w szystkie czynnoś ci realizow ane są 

automatycznie,  przez dedykow ane rozw iązania sprzę tow e.  D zię ki 
temu skutecznoś ć  detekcji i odczytu tab lic z poruszających się  
czę sto z dużą prę dkoś cią pojazdó w  ( naw et do 1 8 0  km/ h)  jest 
b ardzo w ysoka i oscyluje w  okolicach 9 9 % .  P rob lemem dla sys-
temu są tylko mocno zab rudzone lub  uszkodzone tab lice,  z któ -
rych odczytem ma prob lemy naw et oko ludzkie.  
W szystkie w yliczone dane z punktu pomiarow eg o są zb ierane  

i przesyłane do serw era b azy danych g dzie nastę puje ich analiza.  
W  w yniku przeprow adzonej analizy istnieje możliw oś ć  otrzyma-
nia f unkcjonalnoś ci dostosow anych dla w łaś ciw ych odb iorcó w  
( S łużb y D rog ow e,  S łużb y B ezpieczeń stw a,  Z arządcy D ró g  itd. ) .  
D ane te są udostę pniane z poziomu aplikacji klienta,  odpow ied-

nio zab ezpieczonej i działającej przez przeg lądarkę  W W W .  I stnie-
je kilkanaś cie modułó w  aplikacji użytkow nika a ich f unkcjonal-
noś ć  i możliw oś ci są dostosow ane pod kątem konkretneg o odb ior-
cy ( inne dla S łużb  B ezpieczeń stw a,  inne dla S łużb  D rog ow ych 
itd. )  i są to na przykład alarmy syg nalizow ania pojazdó w  o prze-
kroczonych parametrach,  czy też syg nalizow ania w ykrycia pojaz-
dó w  poszukiw anych lub  przejeżdżających na czerw onym ś w ietle.  
O g ó lną architekturę  systemu w  postaci schematu działania za-

prezentow ano na rysunku 7 .  Z ob razow ano na nim 3  g łó w ne ele-
menty systemu w raz z w yszczeg ó lnieniem ich najw ażniejszych 
f unkcjonalnoś ci.  S ystem V C O P  jest oczyw iś cie systemem rozpro-
szonym składającym się  z w ielu punktó w  pomiarow ych,  z któ rych 
dane są transmitow ane w  zab ezpieczony sposó b  do serw era b azy 
danych.  S erw er udostę pnia dane licznym aplikacjom klienckim  
i w  zależnoś ci od w ysłanych zapytań  przeprow adza odpow iednie 
analizy w  czasie zb liżonym do rzeczyw isteg o ( np.  w yszukanie 
danych o pojeź dzie w  b azie 5 4 0  mln rekordó w  trw a niecałe 2  
sekundy) .   
V irtualC O P  to rozw iązanie przeznaczone dla w ielu b ranż i sek-

toró w  administracji i g ospodarki zw iązanych b ezpoś rednio lub  
poś rednio z ruchem drog ow ym pojazdó w  samochodow ych.  D edy-
kow ani użytkow nicy poszczeg ó lnych aplikacji klienckich systemu 
V C O P  to:  służb a drog ow a,  służb a b ezpieczeń stw a,  straż g ranicz-
na,  porty morskie,  porty lotnicze,  centra monitoring u w izyjneg o,  
policja,  w ojsko,  służb a celna,  zarządcy tuneli i parking ó w ,  oś rodki 
przemysłow e,  zarządcy autostrad,  służb y zarządzania kryzysow e-
g o.  O statnie prace rozw ojow e aplikacji klienckich V C O P  dały 
możliw oś ć  zastosow ania systemu dla kontrolow ania stref y og rani-

czoneg o ruchu – S O R  (  stare miasta,  deptaki,  ob iekty i chronione 
ob szary,  b us pasy)  oraz w ykryw ania przejazdu na czerw onym 
ś w ietle.  
 

  
R y s .  7 .  A r c h i t e k t u r a  s y s t e m u  
F i g .  7 .  A r c h i t e c t u r e  o f  t h e  V C O P  s y s t e m  
 
 
4. W n i o s k i  
 
W  artykule opisano kompleksow y system A R T R  służący do 

kontroli ruchu drog ow eg o.  P rzedstaw iono ró w nież przeg ląd g łó w -
nych rozw iązań  w ykorzystyw anych przy detekcji i odczytyw aniu 
znakó w  z tab lic rejestracyjnych.  P rezentow any system V C O P  
został opracow any i w drożony przez f irmę  T elsat.  G łó w ne f unk-
cjonalnoś ci systemu realizow ane są sprzę tow o za pomocą dedy-
kow anych kamer V irtualC op,  któ re są zinteg row anymi urządze-
niami realizującymi w szystkie etapy pracy z ob razem:  od rejestra-
cji ob razu,  poprzez dokonanie detekcji tab licy rejestracyjnej na 
ob razie aż do rozpoznania znakó w .   
W  artykule przedstaw iono także architekturę  systemu i zasady 

przepływ u danych.  S ystem V C O P  jest cały czas udoskonalany  
i trw ają nad nimi prace rozw ojow e.  D odaw ane są kolejne f unkcjo-
nalnoś ci poszerzające zastosow ania systemu:  zw ię kszenie zakresu 
danych pozyskiw anych z punktu pomiarow eg o,  dodaw anie no-
w ych sposob ó w  analizy danych na serw erze oraz dodaw anie 
now ych opcji w  aplikacjach klienckich.  S am system jest też  
w  dalszym ciąg u rozb udow yw any poprzez przyłączanie kolejnych 
punktó w  pomiarow ych.   
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