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ACTE ALE ORGANELOR DE SPECIALITATE
ALE ADMINISTRATIEI PUBLICE CENTRALE

MINISTERUL TRANSPORTURILOR SI INFRASTRUCTURII MINISTERUL DEZVOLTARII, LUCRARILOR PUBLICE
Nr. 29 din 20 ianuarie 2025 SI ADMINISTRATIEI
Nr. 221 din 17 februarie 2025

ORDIN
pentru aprobarea reglementarii tehnice , Instructiuni tehnice privind metodologia de determinare
a starii de degradare a drumurilor cu ajutorul echipamentului HAWKEYE 2000 — ACD
(Automatic Crack Detection)” — indicativ AND 618-2023

Avand in vedere prevederile art. 57 lit. h) si j) din Ordonanta Guvernului nr. 43/1997 privind regimul drumurilor, republicata,
cu modificarile si completarile ulterioare,

in temeiul prevederilor art. 10 alin. (2) din Legea nr. 10/1995 privind calitatea in constructii, republicata, cu modificarile si
completarile ulterioare, ale art. 9 alin. (4) din Hotararea Guvernului nr. 370/2021 privind organizarea si functionarea Ministerului
Transporturilor si Infrastructurii, cu modificarile si completarile ulterioare, precum si ale art. 12 alin. (6) din Hotararea Guvernului
nr. 477/2020 privind organizarea si functionarea Ministerului Dezvoltarii, Lucrarilor Publice si Administratiei, cu modificarile si

completarile ulterioare,

ministrul transporturilor si infrastructurii si ministrul dezvoltarii, lucrarilor publice si administratiei emit

urmatorul ordin:

Art. 1. — Se aproba reglementarea tehnica ,Instructiuni
tehnice privind metodologia de determinare a starii de degradare
a drumurilor cu ajutorul echipamentului HAWKEYE 2000 —
ACD (Automatic Crack Detection)” — indicativ AND 618-2023,

Ministrul transporturilor si infrastructurii,
Sorin-Mihai Grindeanu

prevazuta in anexa care face parte integranta din prezentul
ordin.

Art. 2. — Prezentul ordin se publica in Monitorul Oficial al
Romaniei, Partea |, si intra in vigoare la data publicarii.

Ministrul dezvoltarii, lucrarilor publice si administratiei,
Cseke Attila-Zoltan

ANEXA

INSTRUCTIUNI TEHNICE
privind metodologia de determinare a starii de degradare a drumurilor cu ajutorul echipamentului
HAWKEYE 2000 — ACD (Automatic Crack Detection) — Indicativ AND 618-2023

CAPITOLUL |
Prevederi generale

Art. 1. — (1) Prezentele instructiuni se refera la metodologia
de determinare a starii de degradare a drumurilor moderne cu
echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD (Automatic Crack
Detection), precizand scopul acestor determinari, modul de
efectuare a masuratorilor si de prelucrare a datelor obtinute.

(2) Evaluarea starii de degradare cu echipamentul
HAWKEYE 2000 — ACD se realizeaza atat pentru drumurile
aflate in exploatare, cat si pentru drumurile noi si reabilitate, Tn
scopul receptiei si al urmaririi in timp pe perioada de garantie.

Art. 2. — Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD are doua
module distincte:

a) modulul pentru colectare de date, alcatuit dintr-un
ansamblu de dispozitive hardware modulare si module software
montate pe un vehicul de achizitie;

b) modulul pentru procesare date (Processing toolkit si Data
viewer), care faciliteaza vizualizarea, gestionarea, interactiunea
si raportarea numeroaselor date colectate de vehiculul de
achizitie.

Art. 3. — Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD utilizeaza
doua lasere liniare pentru colectarea datelor pe o latime de pana
la 4,0 m. Gradul de precizie a determinarilor realizate cu acest

echipament este net superior celui realizat cu oricare
echipament existent si reglementat prin norme tehnice in
vigoare la nivelul tarii noastre.

CAPITOLULII
Domeniul de aplicare

SECTIUNEA 1
Scopul utilizarii echipamentului

Art. 4. — Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD se
utilizeaza pentru determinarea stéarii de degradare a drumurilor
publice cu Tmbracaminti bituminoase, pentru verificarea
acestora Tn urmatoarele scopuri:

a) receptia finala a drumurilor noi sau reabilitate, controlul
calitatii executiei lucrarilor la nivelul suprafetei de rulare;

b) receptia finala a lucrarilor de intretinere;

¢) urmarirea in timp a lucrarilor aflate in perioada de garantie;

d) gestionarea retelei de drumuri existente prin determinarea
starii de degradare, parametru utilizat in determinarea starii
tehnice a drumurilor;

e) activitati de cercetare in domeniul evolutiei in timp la
nivelul starii de degradare;

f) evaluarea starii tehnice a drumurilor;
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g) alegerea solutiei optime la nivel de sistem rutier prin
prisma tipurilor de degradari, in cazul drumurilor existente care
urmeaza a fi reabilitate sau pe care se executa lucrari de
intretinere.

Art. 5. — (1) Gradul foarte mare de precizie a echipamentului
pentru determinarile realizate i fundamenteaza utilizarea la
nivelul retelei de drumuri publice.

(2) Interpretarea rezultatelor obtinute in urma masuratorilor
efectuate cu echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD se face
conform Instructiunilor tehnice privind determinarea starii
tehnice a drumurilor moderne, indicativ CD 155-2001, aprobate
prin Ordinul directorului general al Administratiei Nationale a
Drumurilor nr. 17/2001, Normativului pentru evaluarea starii de
degradare a Tmbracamintei bituminoase pentru drumuri cu
structuri rutiere suple si semirigide — Revizuire AND 540-98,
indicativ. AND 540-2023, aprobat prin Ordinul ministrului
transporturilor, constructiilor si turismului nr. 907/2004, cu
completérile ulterioare, si altor reglementari tehnice aflate n
vigoare.

SECTIUNEA a 2-a
Definitii si termeni

Art. 6. — Tn sensul prezentelor instructiuni, termenii si
expresiile de mai jos se definesc astfel:
— aliniament (alignment) — forma geometrica a liniei

centrale (sau a altor linii de referinta) a partii carosabile Tn raport
cu axele orizontala si verticala;

— azimut — unghiul de la nord la locatia unui punct de
interes in directia est. De exemplu, spre est este un azimut de
90° si spre vest este un azimut de 270°;

— calibrare (calibration) — un proces pentru determinarea si
inregistrarea relatiei dintre un set de unitéati standard si iesirea
unui instrument sau a unei proceduri de test;

— panta transversala (cross slope) — panta a drumului,
perpendiculara pe directia de deplasare. Poate fi exprimata ca
un raport, un procent sau un unghi. Panta transversala este
pozitiva, cand partea dreapta a vehiculului este mai jos, si
negativa, cand partea stanga a vehiculului este mai jos;

— achizitie de date (data acquisition) — masurarea si
captarea/inregistrarea datelor masurate;

— calibrare de distanta (distance calibration) — un test in
care iesirea unui traductor de distanta este inregistrata pe o
lungime masurata, fiind astfel stabilita o constanta de calibrare;

— instrument de mdsurare a distantei (DMI) (distance
measuring instrument) — un instrument, montat de obicei pe o
roatd sau pe axul vehiculului, care ofera informatii despre viteza
si distanta;

— elevatie (elevation) — unghi de inclinatie a unui punct de
interes deasupra orizontului;

— georeferinta (geo reference) — daca datele achizitionate
includ repere de pozitie GPS, caracteristicile de latitudine,
longitudine si amplitudine observate pe durata achizitiei (de
exemplu, un semn de oprire) pot fi obtinute prin pozitionarea
cursorului pe caracteristica;

— Global positioning system (GPS) — sistemul de
pozitionare globala este un sistem de radio-navigatie la nivel
mondial, format dintr-o constelatie de 24 de sateliti si statiile lor
de la sol. Un receptor radio adecvat poate determina latitudinea,
longitudinea si elevatia acestuia cu o precizie de cativa metri;

— grad (grade) — rata de ridicare sau de coborare
longitudinaléd a unui drum, in directia de deplasare, in raport cu
orizontala. Poate fi exprimat ca un raport, un procent sau un
unghi. Un grad de 0% indica faptul ca drumul este orizontal in
directia de deplasare a vehiculului. Gradul este pozitiv cand
drumul este in rampa si negativ cand drumul este in panta;

*) Figurile din prezenta anexa sunt reproduse in facsimil.
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Figura 1. Calculare grad®)

Exemplu: metoda de calculare a gradului utilizeaza desenul
din figura 1. Pe 12,08 m de deplasare orizontald, drumul s-a
ridicat cu 1,27 m. Prin urmare, gradul este:

1,27 =+ 12,08 = 0,105
0,105 x 100 = 10,5%
atan (0,105) = 6,00°

— curbura orizontald (horizontal curvature) — masurata in
metri. Aceasta este inversul razei de curbura, asa cum este
ilustrata in figura 2. Curba orizontald a unei sectiuni de drum
drept este infinita si scade pe masura ce drumul devine mai
curbat. Curba orizontala negativa indica faptul ca vehiculul
vireaza la stanga si curba orizontala pozitiva ca vehiculul vireaza
la dreapta.

Figura 2. Calculul curburii orizontale

— senzor laser (laser sensor) — un dispozitiv precis care
masoara distanta, fara contact;

— vehicul de achizitie — mijloc de transport auto pentru céile
de comunicatie terestre, destinat culegerii de date tehnice de pe
teren;

— controlerul LCMS (laser crack measurement system) —
sistem de masurare cu laser a fisurilor;

— inclinare longitudinala (pitch) — rotatia vehiculului in jurul
axei laterale (partea frontala a vehiculului ridicata/coborata);

— punct de referinta (reference point) — achizitia de date
este definita printr-o serie de puncte de referinta, pornind cu
inceputul achizitiei si terminand cu sfarsitul acesteia. Punctele
de referintd sunt definite inaintea nceperii achizitiei si sunt
trimise la vehiculul de achizitie intr-o ordine stabilita;

— inclinare laterala (roll) — rotatia vehiculului in jurul axei
longitudinale — inclinare laterals;

— senzor (sensor) — dispozitiv care converteste un
parametru fizic, cum ar fi distanta sau gravitatia, intr-un semnal
electric;

— fagase (rut);

— fisuri (cracks);

— gropi (potholes);

— valuriri (shoving);

— plombaéri (patching);

— Suprafatéd exudata (bleeding);

— Suprafaté cu ciupituri (ravelling);

— faiantare (block cracking);

— degradari de margine (edge break).
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SECTIUNEA a 3-a
Referinte

Art. 7. — La utilizarea prezentelor instructiuni se aplica
prevederile urmatoarelor documente de referinta:

— Manual de utilizare — Gipsitrac 2;

— Manual de utilizare — Sistemul HAWKEYE 2000;

— Manual de utilizare — Processing toolkit si Data viewer;

— Manual de utilizare — Analiza date LCMS;

— Manual de instalare hardware si software LCMS;

— Manual de utilizare — Achizitia de date LCMS;

— Ghid de utilizare in siguranta a produsului Laser LCMS-2;

— Procedura privind utilizarea metodei manuale de calcul al
indicelui de degradare conform normativului roménesc
AND 540/2003;

— reglementarea tehnica ,Instructiuni tehnice privind
determinarea starii tehnice a drumurilor moderne, indicativ
CD 155-2001”, aprobata prin Ordinul directorului general al
Administratiei Nationale a Drumurilor (A.N.D.) nr. 17/2001;

— reglementarea tehnica Normativ pentru evaluarea starii
de degradare a imbracamintei bituminoase pentru drumuri cu
structuri rutiere suple si semirigide — Revizuire AND 540-98,
indicativ. AND 540-2003, aprobata prin Ordinul ministrului
transporturilor, constructiilor si turismului nr. 907/2004, cu
completarile ulterioare;

— Procedura privind utilizarea metodei PCI, adaptata pentru
Romania in vederea obtinerii automate a tipurilor de degradari,
respectiv a indicelui de degradare — ID.

CAPITOLUL Il

Determinarea starii de degradare a drumurilor
cu echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD

SECTIUNEA 1
Principiul metodei

Art. 8. — (1) Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD este
unul dintre cele mai avansate si eficiente echipamente care
permite colectarea datelor privind tipurile de degradari existente
pe suprafata imbracamintii rutiere, cu o productivitate mare in
conditii optime de masurare. De asemenea, permite colectarea
continua a unui flux mare de date diferite Intr-o singura trecere,
sincronizata la viteza traficului rutier.

(2) In figura 3 este prezentat echipamentul HAWKEYE
2000 — ACD (acesta dispune de sistemul LCMS, sistemul
video, sistemul de masurare a distantei, sistemul responsabil
cu realizarea geometriei drumului si sistemul de achizitie date).

Figura 3. Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD

Art. 9. — Tehnologia de identificare si masurare a
degradarilor cu ajutorul senzorilor laser de tip LCMS (laser crack
measurement system) reprezinta un sistem de profilare
transversala de mare viteza si cu rezolutie Tnhalta. Sistemul este
capabil sa obtina profiluri 3D complete, cu latimea de 4,0 metri,

la o viteza normala de trafic. Echipamentul utilizeaza doi senzori
laser care scaneaza dimensiunile si forma drumului. Atat
rezolutiile, cat si rata de colectare a LCMS-ului sunt suficient de
mari pentru a realiza detectia automata a fisurilor, fagaselor si a
altor tipuri de degradari.

Art. 10. — (1) Pe durata masuratorilor, software-ul de
achizitie al LCMS-urilor poate afisa imagini pentru confirmarea
functionarii sistemului, Tnsa pentru validarea acestora este
necesara procesarea datelor cu software-ul de procesare
Hawkeye Processing Toolkit, pentru a obtine informatiile si
rezultatele aferente diferitelor tipuri de degradari.

(2) In figura 4 este prezentat modelul conceptual de
identificare si raportare a tipurilor de degradari aferente
suprafetei de drum analizate, specific echipamentului
HAWKEYE 2000 — ACD.
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Figura 4. Modelul conceptual de identificare si raportare
a tipurilor de degradari

Art. 11. — Un profil de drum este reprezentat de un set de
puncte, date (X, Z) inregistrate de-a lungul axei drumului. Un
profil este captat/achizitionat de fiecare datd cand controlerul
LCMS primeste un semnal de declansare de la controlerul de
distanta al vehiculului. De obicei, sistemul LCMS poate capta
un profil transversal de drum la fiecare cativa milimetri. Fiecare
profil captat consta dintr-un numar mare de puncte (de date),
care reprezinta numarul de puncte pe profil. Optica
personalizata a senzorilor si proiectoarele cu linii laser pulsatorii
de mare putere permit sistemului sa functioneze atéat pe timp de
zi, cat si In conditii de noapte. Datele profilului transversal al
drumului sunt colectate prin intermediul software-ului de
achizitie.

SECTIUNEA a 2-a
Descrierea echipamentului

Art. 12. — Echipamentul HAWKEYE 2000 — ACD este
compus din urmatoarele subansamble:

a) Laser Crack Measurement System (LCMS);

b) instrumentul de masurare a distantei, montat pe una dintre
rotile vehiculului;

c¢) pachetul GPS pentru pozitionare geografica;

d) dispozitivul de temporizare ,Heartbeat”;

e) reteaua tip LAN pentru comunicare intre subansamble;

f) computerul tip PC care realizeaza interfata intre
echipament si utilizator;

g) pachetul video care capteaza inregistrari video ale
activelor rutiere si caracteristicile imbracamintilor drumurilor;

h) pachetul de sistem de masurare a degradarilor cu laser;

i) sursa de alimentare.



MONITORUL OFICIAL AL ROMANIEI, PARTEA I, Nr. 236/18.111.2025 S

Art. 13. — (1) Sistemul LCMS utilizeaza camere de mare
viteza, optica personalizaté si proiectoare de linie cu laser pentru
achizitionarea de imagini 2D si profiluri 3D de inalta rezolutie ale
suprafetelor drumului, care permit detectarea automata a fisurilor.

a) Dispozitivul laser utilizat este un sistem de proiectie linie
laser, Laser Crack Measurement System (LCMS) (Figura 5).

Figura 5. INO Laser Crack Measurement System (LCMS)

b) Datorita inaltimii de la sol a laserului (cca 2,20 m) si
faptului ca emite radiatii invizibile, LCMS are nevoie de o
intretinere/atentie speciala pentru a evita pericolul pentru
personal si pentru participanti. Pe durata unei inregistrari, LCMS
Acquire poate afisa imagini pentru confirmarea functionarii
sistemului, dar este necesara procesarea datelor in Hawkeye
Processing Toolkit pentru obtinerea informatiilor despre fisuri,
profil transversal, adancime fagas etc.

c) Laserele emit radiatii infrarosii de la o deschidere de cca
2,20 m deasupra solului. Zona de pericol laser este situata intre
fereastra de emisie si imbracamintea drumului, direct sub
senzori, i are o latime de aproximativ patru metri. Aceasta zona
se afla in spatele vehiculului si este posibil sa nu fie vizibila
pentru operator.

d) Figura 6 prezinta zona minima de siguranta cu laser, care
trebuie protejata prin semne de avertizare si lumini intermitente.

Figura 6. Zona minima de siguranta cu laser

(2) Instrumentul pentru masurarea distantei (DM/) este un
aparat de precizie ce se foloseste la inregistrarea cu exactitate
a datelor privind distanta de masurare, precum si la furnizarea
de impulsuri de distantd catre dispozitivul de temporizare
.Heartbeat” (figura 7).

Figura 7. Instrumentul pentru masurarea distantei (DMI)

(3) Pachetul GPS (global positioning system) este compus
din antena (montata pe vehicul) si unitate de receptie (conectata
direct la computer). Acesta culege date de control folosind
Sistemul international de pozitionare globala, care furnizeaza
date despre pozitii GPS in timp real, corelate cu datele de
evaluare colectate de celelalte module (figura 8).

Figura 8. Pachetul GPS (global positioning system)

(4) Dispozitivul de temporizare ,Heartbeat” primeste
impulsuri de distanta de la DMI si furnizeaza date pentru toate
celelalte pachete de informatii referitoare la distanta si
temporizare, pentru sincronizarea tuturor operatiilor de colectare
de date.

(5) Reteaua de tip LAN (local area network) foloseste la
stabilirea comunicatiei intre senzorii laser dispozitivul de
temporizare ,Heartbeat” si computer, prin intermediul unui
comutator ethernet (ethernet switch).

(6) Computerul tip PC (personal computer) foloseste la
inregistrarea si stocarea informatiilor primite de la celelalte
subansamble.

(7) Modulul video consta din patru camere video care
capteaza imagini de pe marginea drumului si de pe suprafata
drumului. Imaginile clare, de Tnalta rezolutie, sunt sincronizate
cu exactitate cu toate celelalte date de achizitie. Camerele si
lentilele sunt montate in carcase impermeabile, pe plafonul
vehiculului de achizitie.

(8) Pachetul de sistem de masurare a degradarilor cu laser
utilizeaza doua profilatoare liniare cu laser pentru detectarea
degradarilor existente pe suprafata drumului si pentru
inregistrarea profilului transversal/adancimii fagasului.

(9) Sistemul de colectare HAWKEYE 2000 — ACD este
alimentat direct de la reteaua electrica a vehiculului si este
prevazut cu acumulator de rezerva, iar pentru furnizarea de
energie electrica catre dispozitivele care sunt prevazute sa
functioneze la o tensiune de 220 V curent alternativ se foloseste
un invertor.

SECTIUNEA a 3-a
Perioada de masurare si modul de efectuare a masuratorilor

Art. 14. — Masuratorile privind starea de degradare se
efectueaza in conformitate cu reglementarile tehnice in vigoare:

a) Instructiuni tehnice privind determinarea starii tehnice a
drumurilor moderne — indicativ CD 155-2001, aprobate prin
Ordinul directorului general al Administratiei Nationale a
Drumurilor nr. 17/2001;

b) Normativ pentru evaluarea starii de degradare a
imbracamintei bituminoase pentru drumuri cu structuri rutiere suple
si semirigide — Revizuire AND 540-98, indicativ AND 540-2003,
aprobat prin Ordinul ministrului transporturilor, constructiilor si
turismului nr. 907/2004, cu completarile ulterioare.

Art. 15. — Efectuarea masuratorilor de stare de degradare
pentru receptia finala a lucrarilor si urmarirea in timp a acestora
in perioada de garantie se fac in vederea remedierii
punctuale/locale a eventualelor degradari existente in teren.
Pentru Sistemul de management al drumurilor (PMS), evaluarea
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starii de degradare se face conform Instructiunilor tehnice
privind determinarea starii tehnice a drumurilor moderne —
indicativ CD 155-2001, aprobate prin Ordinul directorului general
al Administratiei Nationale a Drumurilor nr. 17/2001/
reglementarilor tehnice in vigoare.

Art. 16. — Masuratorile pot fi efectuate pe tot parcursul
anului, respectand urmatoarele conditii:

a) suprafata partii carosabile trebuie sa fie curata, sa nu
prezinte urme de noroi, mazga etc.;

b) suprafata partii carosabile trebuie sa fie uscata, cel mult
umeda;

c) sa nu fie prezente fenomene meteo defavorabile (ploaie,
zapada, lapovita etc.).

Art. 17. — Lungimea minima a sectorului de investigat
trebuie sa permita asigurarea distantei necesare accelerarii si
decelerarii autovehiculului la inceputul si la sfarsitul sectorului
ce urmeaza a fi masurat, astfel incat echipamentul sa atinga
parametrii functionali (viteza trebuie sa fie mai mare de 5,0 km/h
pentru a functiona laserele).

Art. 18. — Zilnic, Tnainte de inceperea masuratorilor, se
efectueaza urmatoarele operatii de intretinere:

a) curatarea lentilelor camerelor;

b) curatarea ,ferestrelor” sistemului LCMS.

Art. 19. — Anual sau ori de cate ori este nevoie se
efectueaza urmatoarele operatii:

a) verificarea sistemului laser;

b) calibrarea camerelor video;

c) calibrarea compensarii inclinarii longitudinale si laterale a
vehiculului;

d) calibrarea instrumentului de masurare a distantei.

Art. 20. — In afara programelor de calibrare si intretinere
prezentate mai sus, recalibrarile sunt necesare ori de cate ori
se Tnlocuieste unul dintre subansamble. Unele calibrari sunt
afectate de uzura cauciucurilor sau de vechimea suspensiilor,
astfel incat frecventa calibrarilor va depinde de gradul de uzura
a vehiculului.

Art. 21. — Inainte de inceperea propriu-zisé a masurétorii se
introduc date referitoare la denumirea masuratorii, descrierea
masuratorii, comentarii pentru a stoca orice alte informatii utile,
numele companiei care efectueaza masuratoarea, numele
operatorilor ce efectueaza masuratoarea, vehiculul utilizat,
directia de masurare, unitatea de masura, distanta de avertizare
fnaintea unui punct de referinta si fisierul in care se vor stoca
datele (figura 9).
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Figura 9. Fereastra ce contine datele méasuratorii

SECTIUNEA a 4-a
Prelucrarea rezultatelor masuratorilor

Art. 22. — (1) Echipamentul ACD contine:

— pachetul de achizitii de date (acquisition launcher), care
este alcatuit dintr-un ansamblu de dispozitive hardware
modulare si module software montate pe vehiculul de sondaj,
dispuse atat pe exteriorul echipamentului, cat si in interiorul
acestuia, Intr-un rack;

— pachetul de procesare date (Processing toolkit si Data
viewer), care faciliteaza vizualizarea, gestionarea, interactiunea
si raportarea datelor colectate de vehiculul de sondaj. Pachetul
de procesare este de tip modular.

(2) Performantele echipamentului ACD au la baza
metodologia prin care principalele tipuri de degradari sunt
obtinute Tn urma procesarii datelor masurate (brute) cu ajutorul
software-ului destinat procesarii si a raportarii catre utilizatorul
final (fisiere de tip .csv, .avi, .jpg). De asemenea, un element
important al echipamentului ACD 1l constituie reprezentarile 2D
si 3D ale imaginilor rezultate dupa procesarea datelor brute pe
baza datelor colectate de senzorii LCMS (figura 10).

Figura 10. Reprezentarea grafica a imaginilor colectate

Art. 23. — Modulele de detectie a degradarilor sunt urmatoarele:

A. Modulul de detectie a fisurilor si fagaselor

1. Modulul de detectie a fisurilor este cel mai important modul
de procesare. Pentru orice sectiune de drum data, ,biblioteca” va
scoate lista de fisuri cu severitatea asociatd (in functie de
deschidere). Detectarea fisurilor se realizeaza din imaginea de
date interval (3D), pentru care se aplica limita de adancime pentru
a identifica potentialele fisuri. Limita de adancime este determinata
automat folosind informatiile locale de macrotextura ale suprafetei
drumului. Imaginea rezultata a fisurilor este apoi procesata. Ultimul
pas al algoritmului de detectare a fisurilor este unificarea fisurilor
pentru a forma segmente continue (retea de fisuri) (figura 11).

f

Figura 11. Fisuri colmatate si necolmatate
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2. Modulul de procesare a fagaselor permite utilizatorului sa
preia informatiile privind adancimea fagasului, latimea fagasului
etc. pentru o anumita sectiune de drum, in diferite locatii. Un
exemplu de variatie a adancimii fagasului in functie de distanta
este prezentat in figura 12.

Processed (08/10/2021 05:15:02) [BATCH] 08/10/2021 04:31:23

o RulRight ——— Ruleh =
er[ = i .

50

Rutting (mm)

12
Distance (km)

Figura 12. Adancimea fagasului in functie de distanta

B. Modulele de detectie a gropilor si ciupiturilor

1. Detectia gropilor de pe suprafata drumului si
caracteristicile acestora (adancimea maxima, adancimea medie,
punctele diametral opuse — maxime si minime, severitatea,
casuta de delimitare si perimetrul) sunt procesate prin
intermediul fisierelor de tip .xml. Tn toate zonele in care este
detectata o groapa sunt excluse din rezultatele detectarii fisurile,
fapt pentru care detectia fisurilor n interiorul unei gropi este
imposibila (figura 13).

Figura 13. Detectia gropilor de pe suprafata drumului

2. Modulul de detectie a ciupiturilor (uzura suprafetei
asfaltului cauzata de dislocarea particulelor de agregate) are la
baza un algoritm bazat pe determinarea volumului de goluri cu
ajutorul imagisticii 3D.

C. Modulele de
exudarilor/slefuirilor

1. Modulul de detectie a valuririlor face parte din modulul de
procesare a fagaselor. Valurirea se formeaza atunci cand
materialul este deplasat si formeaza o ,umflaturd”. ,Biblioteca”
de procesare LCMS detecteaza prezenta valuririlor pe traseele
rotilor din sténga si din dreapta.

detectie a  valuririlor  si

2. Modulul de detectie a exudarii identifica un exces de liant
de asfalt pe suprafata analizata, care apare adesea pe urmele
rotilor. Astfel, algoritmul atribuie o valoare a indicelui de exudare
si un nivel de severitate [fara exudare (nivel 0), exudare medie
(nivel 1) sau exudare mare (nivel 2)].

D. Modulul de detectie a plombelor

1. Modulul de identificare a plombelor prelucreaza imaginile
de gama (3D) si de intensitate (2D) pentru a detecta plombele
de pe suprafata de drum analizata (figura 14).

Figura 14. Detectia plombelor de pe suprafata drumului

2. Caracterul modular, respectiv versatilitatea software-ului
de procesare, permite modificarea parametrilor specifici
de procesare, acestia putand fi ajustati, iar modificarile efectuate
au implicatii directe in procesarea datelor, indiferent de cate ori
acestea au fost reprocesate.

Art. 24. — Prelucrarea rezultatelor masuratorilor efectuate
consta in stabilirea si calcularea lungimilor/suprafetelor afectate
de urmatoarele tipuri de degradari:

a) fisuri longitudinale, transversale si pe alte directii
(colmatate si necolmatate);

b) degradari cauzate de oboseal3;

c) faiantari;

d) suprafete cu ciupituri;

e) suprafete exudate/slefuite;

f) gropi;

g) plombari;

h) valuriri;

i) fagase si adancimea acestora.

Art. 25. — Modul de lucru utilizand Processing toolkit/Data
viewer este urmatorul:

a) importul datelor colectate;

b) vizualizare harta GPS, puncte de referinta, evenimente si
video;

c) procesare geometrie, date ACD si imagini video
inregistrate;

d) revizualizare si relationare cu datele procesate, utilizand
tabele de rezultate, grafice, video si instrumente de navigare
prin datele masurate;

e) rapoartele rezultate.

Art. 26. — Pentru prelucrarea datelor se foloseste programul
Hawkeye Processing Toolkit. In vederea procesarii, se va afisa
o lista cu toate masuratorile efectuate, din care se pot alege unul
sau mai multe fisiere (figura 15).
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Figura 15. Program prelucrare date

Art. 27. — (1) Dupa selectarea din listd a unui fisier de
masuratori ce urmeaza a fi prelucrat, se alege tipul de prelucrare
dorit, in functie de scopul pentru care au fost efectuate
masuratorile. In modulul Profiler se selecteaza ACD (conform

figurii 16) pentru deschiderea dialogului ACD Processing
(conform figurii 17).

i Toolkit Modules oRx
Z%| Geometry ¥
5| aps ¥
| Profiler e
..... ,
-«»  Faults
--»  Longitudinal Profile
-~ »  Macrotexture
b Megatexture
- » Roughness
- »  Rutscan
- Rutting
-« Sigma Roughness
-~ »  TSD Deflection Bowl
----- » TSD Processing
Reports ¥
.4 safety ®
&D| LIDAR ¥
8| video ¥
Figura 16. Selectarea procesarii ACD in modulul Profiler
At ey |
ey Tmr—m1
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Figura 17. Fereastra dialog ACD

(2) In vederea procesarii doar a anumitor tipuri de informatii
colectate se selecteaza tipurile de procesari dorite, prin bifarea
casetelor corespunzatoare acestora (de exemplu, Cracks,
Rutting, Potholes, Ravelling). Dupa ce este selectat tipul de
procesare dorit, se activeaza fereastra corespunzatoare
acestuia, unde pot fi selectati parametrii suplimentari. Fiecare
fereastra are un panou ,General” si unul ,Processing
Parameters” (figura 18).

Fuiting | Potholes | Raveling
General
Processing Interval (km)
[¥] Ignore Lead In and Out
[T Ignore Intemediate Reference Points
Comment

L —
[7] Caleulate Section Averages Only

Pracassing Parsmatars

Figura 18. Panoul general comun tipurilor de procesare

SECTIUNEA a 5-a

Vizualizarea video ACD

Art. 28. — Tn timpul procesérii ACD poate fi generat un fisier
video cu rezultatele masuratorilor efectuate in teren. Dupa ce
fisierul video a fost generat, este disponibila vizualizarea de
camera numita ,ACD”. Fisierul video contine caracteristicile
selectate prin casetele de bifare ,Process” si parametrii de
procesare asociati acestora.

SECTIUNEA a 6-a

Evidentierea tipurilor de degradari

Art. 29. — (1) Evidentierea tuturor tipurilor de degradari se
face prin detectarea acestora in fiecare cadru video de 5,0 m.
Figura 19 prezintda o vizualizare video ACD, cu si fara
evidentierea fisurilor.

Figura 19. Vizualizare video ACD
cu si fara evidentierea fisurarii

(2) Latimea fisurilor este codata color, astfel:

Culoare Tip de fisura Intervalul litimii fisurii
Fisura foarte slaba <3 mm

— Fisurd slaba 3 mm - 6 mm

— Fisurd medie 6 mm — 20 mm

— Fisurd majord >20 mm
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SECTIUNEA a 7-a
Vizualizarea rezultatelor ACD in forma tabelara

Art. 30. — Cu ajutorul butonului din ,ACD Processing’

(figura 20) se selecteaza un fisier din lista ,Results” si se pot
vizualiza rezultatele dorite intr-un format tabelar.

) Generte oo (e v] Generweimages  [Flresty [ClRege 10
Frocess (7] Cracks [V Rutting [ Potholes (7] Faveling
[ Clear Al Maruial Modhcations
’c-m Rustng | Potholes | Raveling|
General =
| Processiog rteral (km) P
| [¥] lgnone Lead in and Out [T Calcudate Section Averages Only
| [ ignore Intermediate Reference Forts
Comment
i Processng Paramaters
Processing Type Cracks Percentage >
|

E 4
( Resuis )

0 Date/Tene Modle Comment

41 SN1201834615PM  ACD Cracking

42 S1120M34616PM  ACD Potholes

< ] | 0
GmiweD
— e

Figura 20. Fereastra dialog ACD Processing

SECTIUNEA a 8-a
Rezultate pentru tipurile de degradari existente
Art. 31. — Rezultatele pentru tipul de degradare ,cracks —

fisuri” obtinute prin alegerea a doua tipuri de procesari diferite
sunt prezentate in figura 21-1 si figura 21-2.

Chainage : | Section | SubChainage | Speed | Cracks a
> 0100 1 0.100 @ 200
| o 1 0151 3 619
| o2 1 0.100 45 25
 lo3s1 1 0.200 £ 75 =
___|04m1 1 0.300 58 500
 loss1 1 0400 55 20
[ losst 1 0500 55 150
[ o720 1 0569 55 179
~ los20 1 0.100 5 0
— |os20 1 0200 55 125
[ |00 1 0.300 5 175
|2 1 0400 51 50
[ 2o 1 0500 52 150
) 1 0600 53 400
| a2 1 0.700 53 275
s 1 0.500 53 250
|0 1 0.500 52 125 .

Figura 21-1. Tabel de rezultate procesate prin
,Cracks Percentage”

Chainage | Section | SubChainage | Speed | Cracking Ratio | »
» |00 1 0100 a1
0.151 1 0151 3 un
— ozm 1 0.100 u a4z
0351 1 0200 8 27 =
0451 1 0300 8 430
0.551 1 0400 55 13
— Joest 1 0500 5 042
0720 1 0569 %5 1%
0820 1 0100 57 405
— losa0 1 0200 5 107
T 1 0300 5 188
| |z 1 0400 51 2%
| o 1 0500 2 08
— o 1 0500 53 22
I |ra0 1 0700 53 am
| s 1 0500 53 203
| s 1 0500 53 13 .

Figura 21-2. Tabelul de rezultate procesate prin ,Cracking Ratio”

SECTIUNEA a 9-a
Rezultate pentru ,rutting — fagase”

Art. 32. — Rezultatele pentru tipul de degradare ,rutting —

fagase” sunt prezentate in figura 22.
Tabelul prezinta urmatoarele coloane principale:

a) Rut Right — fagasul cel mai adanc pe calea de rulare

dreapta, pe intervalul de procesare;

b) Rut Left — fagasul cel mai adanc pe calea de rulare

stanga, pe intervalul de procesare.

2 Rutti " - -
Chai | Section | SubChainage | Speed | RutRight | RutLeft |Rutlane |
> |0100 1 0.100 43 386 353 472
| o 1 0151 3 264 441 a7
[ o251 1 0.100 46 385 542 602
[ o3m 1 0.200 58 618 077 100 |E
[ o4s 1 0.300 5 12 1212 1274
| |05:1 1 0.400 55 5.86 6.86 176
| osst 1 0,500 55 666 697 82
[ o720 1 0569 55 654 748 876
[ foe0 1 0.100 5 525 562 68
[ os20 1 0.200 55 308 273 400
o0 1 0.300 54 284 288 338
[ |10 1 0400 51 1% 485 4%
| |12 1 0.500 52 292 392 416
I E 1 0.600 53 216 601 62
[ |1420 1 0.700 53 247 428 459 -

Figura 22. Tabelul de rezultate pentru ,fagase” cu metoda
de procesare ,Straight Edge”

SECTIUNEA a 10-a
Rezultate pentru ,,potholes — gropi”

Art. 33. — Rezultatele pentru tipul de degradare ,potholes —

gropi” sunt prezentate in figura 23.
Tabelul contine urmatoarele coloane principale:
a) Count — numarul de gropi din intervalul de procesare;
b) Average max depth — adancimea medie maxima
gropilor pentru intervalul de procesare.

"" Potholes (11/12/2014 1:01:30 PM) Potholes -150_m'n 750 max. -ﬁ
Chainage | Section | SubChainage | Speed | Count | Average Max Depth I‘
2141 1 0.300 45 000 000
2.241 1 0.400 46 0.00 0.0
2.4 1 0.500 47 000 000
2441 1 0.600 49 000 000
2.509 1 0.668 49 0.00 0.0
2609 1 0.100 51 000 000
2709 1 0.200 50 000 000
2.809 1 0.200 5 0.00
2908 1 0.400 47 000
3.009 1 0.500 45 4.00
3109 1 0.600 45 000
3209 1 0.700 47 0.00
3283 1 0.774 45 0.00
3383 1 0.100 42 000
3483 1 0.200 38 0.00
3583 1 0.200 26 0.00
3680 1 0397 13100

Figura 23. Tabel de rezultate pentru tipul de degradare ,gropi”
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SECTIUNEA a 11-a
Vizualizarea rezultatelor ACD in forma grafica

Art. 34.— (1) In fereastra dialog din ,ACD Processing”

(figura 24) se selecteaza un fisier din lista ,Results”

iAo y F=Rcy
Processing Parameters

[ Generate wideo Range *] Generste images [lrtensty [ClRange [D30
Precess [ Cracks [¥] Rusing [IPothcles  [¥] Raveling

[7] Ciear Al Marusal Modéications

| General

Processing Interval (k) 0100

¥ Ignore Lead I and Out || Caleviate Section Averages Orly

[ igrore termediate Reference Ports

Cormment

|

| Processng Parametens

-

Processing Type [Cracks Percertage =]

L

j— 3
==

D Date/Teme Module Comment

41 SMNM20434615PM  ACD Cracking

42 SN0 34616PM  ACD Patholes

« m ] '

Figura 24. Fereastra dialog ACD Processing

(2) Daca se doreste efectuarea mai multor tipuri de procesari
(de exemplu, Cracks, Rutting, Potholes sau Ravelling), atunci
se raporteaza separat o linie de rezultat pentru fiecare tip de
procesare (figurile 25 si 26).

| 0 Cracks - 3.1.26-CS6_TEST_LocalLoop_Re-Test (100.0%) (o=
Show Zoom 1 Set Axis |
Processed (131062013 8:52:27 AM) cracks %

[ ==

Distance (km)

Figura 25. Procesare ACD in forma grafica

O Potholes - 5433 WANTIRNA RD_F_S1_0_3680 (100.0%) ele=
Show ann|saam|
Processed (1112/2014 1:01:30 PM) Potholes 150 min, 750 max

] = T

- T I T T T 4

T I T
gw Y I T T T T T s

0 . »

0 1 2 3 H
Distance (km)

Figura 26. Grafic ,gropi”

CAPITOLUL IV
Lucru cu datele de geometrie

SECTIUNEA 1
Procesare date geometrice

Art. 35. — Hawkeye Processing Toolkit poate procesa date
de geometrie pentru a obtine gradul, panta transversala, curba
orizontald, curba verticala si suprainaltarea. Datele de
geometrie pot fi utilizate si pentru a completa ruta de
prospectare in care lipsesc datele GPS sau in care acestea sunt
de calitate slaba. Pentru a accesa functiile geometrice, se
selecteaza Geometry din panoul Toolkit Modules (figura 27).

{ Toclkit Modules o8 x

@ Geometry 2

b INS/GPS
L-»  Super Elevation

5| Gps
| Profiter
=)| Reports

g Safety
LIDAR
’_

R T

8 video

Figura 27. Functiile geometrice

SECTIUNEA a 2-a
Vizualizarea rezultatelor de geometrie in forma tabelara
Art. 36. — (1) Se selecteaza un rezultat din lista Tn panoul

Processed Results si se acceseaza butonul de vizualizare a
rezultatelor intr-un tabel (figura 28).

0 Geometry Processed (19/10/2011 1242:23 PM) 100m processing interval [o (@ (]
| SubChairage | Speed | Grade | XSlcpe | HCurv | VCurv | =
25 40 0% o4 (5
182 48 7 043
A6 47 a5 41
065 M 197 Q1
080 2% 015 00
102 30 000 -002
0s6 -233 017 000
083 168 0% 0!
189 45 05 M
242 48 405 0
078 -2% 015 008
M2 0% 0w
061 5% 00 003
020 131 18 02 -

Chainage | Secsion
b 143173 03320_R1_02467 R4 YIS 24508

|1M8170  3M0_RIOMET R4S 24500
143070 03320 R1_0METRAYIS 24400
MBO70 03320 R1_0METRAYIS 240
48870 03320 R10METRAYIS 2420
METTD  ORNN_RIOMETRAYDS 24100
MEETD  O3_AI_OMETRAYDS 24000
MB5T0 03320 R1_04ETRAYDS 23500
|148470 03320 R1_0246T R4 YOS 23800
|14B370  IMO_RIOMET R4S 2O
MEIT  O3X_AIOMETRAYDS 23600
MBI 03320 R1_0METRAYS 23500
14BOT0  C3IN_RIO2ET R4V 23400
WIS O30_RIOMETRAYDS 23300

I

noono|

|

BB dddEdgdRaL=

Figura 28. Rezultatele procesarii geometriei in forma tabelara

(2) Fiecare rand corespunde unui interval de procesare
(sau unei sectiuni). Titlurile de coloane sunt:

a) Chainage — distanta de la inceputul achizitiei;

b) Section — sectiunea in care se afla
(sau sectiunea in care se face calculul);

c) SubChainage — distanta de la inceputul sectiunii;

d) Speed — viteza vehiculului in km/h (sau mi/h);

e) Grade — masura pantei drumului in directia de mers,
afisata procentual;

f) XSlope — panta transversala (masura a pantei drumului
perpendicular pe directia de mers), afisatd ca procent;

g) HCurv — raza curbei orizontale, afisata in unitati de 1/km
sau grad/km (1/mi sau grad/mi);

h) VCurv — raza curbei verticale, afisata in unitati de 1/km
sau grad/km (1/mi sau grad/mi).

intervalul
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CAPITOLUL V
Raportarea si exportul rezultatelor

SECTIUNEA 1
Tipuri de raportare

Art. 37. — Tn urma procesdrii rezultd mai multe tipuri de
rapoarte in diferite formate de fisiere:

a) rapoarte tiparibile, formatate pentru lizibilitate;

b) fisiere .csv, adecvate pentru importul in foaie de calcul si
program de baza de date;

c) fisiere de forma adecvata pentru utilizarea in sistemele de
informatii geografice (GIS).

SECTIUNEA a 2-a
Exporturi CSV

Export to CSV

Art. 38. — Tn cadrul optiunii (figura 29) se

selecteaza unul dintre rezultatele din lista.

11

Art. 39. — In exemplul din figura 29 este prezentat un tip de
raport pentru ,rutting — fagase”, in care se pot selecta campurile
ce vor fi incluse in fisierul .csv. In modul implicit sunt selectate
toate campuirile.

R Export to CSV =

S [ Rutling

[#] Section

[] Chainage (m)
Sub Chainage (m)
Rut Right
Fut Left
Fut Lane
Speed (km/h)
Latitude (deg)
Longitude (deg)
Altitude [m]
GPS position is calculated
Events
Survey Day
Survey Time
Survey Mame
Wehicle Name
Operator Name
Global URL
Semilocal URL
Local URL

HEFREREFEEREREREREREEE

ey
Export As CSV

\ 4

[¥] Open Ater Bpot [ Output Teat Gualfier

Figura 29. Specificatii informatii pentru generarea
unui fisier .csv pentru tipul de degradare ,rutting — fagase”

Art. 40. — In urma prelucrarii datelor inregistrate in timpul mé&suratorilor, valorile sunt prezentate atat in formé tabelard*),
pentru fiecare tip de degradare in parte, cat si sub forma unui tabel centralizator ce cuprinde toate tipurile de degradare, astfel:

Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,fisuri colmatate”:

Zonel: | Zonel:
Chainage Sub Sealed: (Total Cells. :Total Speed | latitude Longitude Altitude PS Survey = Survey
Section Enabled (km) Chainage  Cracks (Sealed | Sealed (kmfh) | (deg) (deg) (m) positionis Events Day Name
(km) Percentage  Crack Crack calculated
1 1 Processing)  Cells I I | ! I ! |
13 Y 12.113 0.1 0 40 0 501 4451725 26.320724 1146 | FALSE | 17.03.2022 DN2
13 Y 12213 02 0 0 0 S0 | 445178 26321725 1151 | FALSE 117.03.2022  DN2
13 ¥ 12313 03 0 40 0 503  44.51834 26322729 1151 | FALSE 17.03.2022 DN2
13 Y 12413 04 (] 40 0 49.9 | 4451888 26.323732| 114.6 | FALSE  inclocal 17.03.2022 DN2
13 Y 12.513 0.5 0 40 0 50 4451943 26.324735 1141 | FALSE 17.03.2022 DN2
13 Y | 12613 06 0 a0 0 49.8 4451997 2632574 | 114 | FALSE 117.03.2022  DN2
13 Y 12713 07 0 40 0 S0 4452051 26326746 114.6 | FALSE 17.03.2022  DN2
13 Y 12813 08 (] 40 0 50.2 | 4452105 26.327748 115 FALSE 117.03.2022  DN2
13 Y 12.913 0.9 25 40 1 50.1 | 44.5216 26.328752| 115 FALSE 17.03.2022 DN2
13 Y 13005 0992 0 37 0 50.1 | 44.5221 |26.329675| 115 | FALSE 117.03.2022  DN2
12 ¥ 13105 01 0 0 0 49.9  44.52264 26330676 1151 | FALSE 17.03.2022 DN2
12 Y 13205 02 0 40 0 50.1 4452318 26.331681 1152 | FALSE 117.03.2022  DN2
12 Y 13.305 0.3 0 40 0 50 4452373 26.332685 1149 | FALSE 17.03.2022 DN2
12 Y | 13405 04 0 a0 0 49.9 4452427 2633369 | 114.6 | FALSE 117.03.2022  DN2
12 Y 13.505 0.5 1] 40 0 50.1 4452481 26.334694 1144 FALSE 17.03.2022 DN2
Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,ciupituri”:
Road
| Chainage sub Ravelling Porosity Ravelling Speed | Latitude | Longitude Altitude aps Survey | Survey
Section = Enabled Chainage  Index Area positionis. Events
(km) (cm3/m2) Index (mm2) (kmfh) | (deg) (deg) (m) calculated Day Name
(em3/m2)
13 Y 1213 01 7.55 79851 6253329  50.1 4451725 26.320724 1146  FALSE 117.03.2022.  DN2
13 Y | 12.213 | 0.2 6.99 778.71 _5?7?2-!.2_ 50 | 44.5178 | 26.321725 | 115.1 | FALSE | .1?'03'2022. DN2
13 Y | 12313 03 6.28 810.44 | 743669.6 50.3 | 44.51834 26322729 1151  FALSE 117.03.2022.  DN2
13 Y | 12413 04 7.73 893.59 | 1068601  49.9  44.51888 26.323732 1146 | FALSE  inclocal 17.03.2022 DN2
13 Y 12513 05 5.94 87101 7720404 S0 4451943 26324735 1141  FALSE 117.03.2022.  DN2
13 Y | 12613 06 5.11 863.79 | 607373.6 49.8 4451997 26.32574 114 | FALSE 117.03.2022  DN2
13 Y 173 o7 9.58 910.63 | 1267323 S0  44.52051 26.326746 114.6  FALSE 117.03.2022.  DN2
13 Y | 12.813 | 0.8 10.08 952.34 | 1323101 | 50.2 _M.SZIOE | 26.327748 | 115 FALSE | .1?'03'2022. DN2
13 Y | 12913 09 8.6 914.58 | 1176504 50.1 | 44.5216 | 26328752 115 FALSE 117.03.2022.  DN2
13 Y | 13005 0992 115 942.87 | 1337629 501 | 44.5221 26.329675 115 | FALSE 117.03.2022  DN2
12 Y 13105 01 2.82 £93.38 | 1098139  49.9 | 44.52264 26.330676 1151  FALSE 117.03.2022.  DN2
12 Y | 13.205 | 0.2 9.34 939.73 | 1086661 | 50.1 _M.SBIEI 26.331681 | 115.2 | FALSE | .1?'03'2022. DN2
12 Y | 13305 03 7.51 925.19 = 861761 50 4452373 26.332685 1149  FALSE 117.03.2022. DN2
12 Y | 13405 04 5.53 876.17 | 666044.2 49.9  44.52427 26.33369 1146 | FALSE 117.03.2022  DN2
12 Y | 13505 05 717 £94.22 8175193 501 4452481 2633694 1144 | FALSE 117.03.2022, DN2

*) Tabelele sunt reproduse in facsimil.
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Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,exudare/slefuire”:

Bleeding Bleeding

Sub Bleeding Bleeding GPs
section Enabled Chainage chai Bleeding Bleeding Index Index width = Width Speed Latitude Longitude  Altitude ftionis | Events Survey Survey Name
km) tk:f‘ Right(%) Left(%) ool Tlp  RERt | left (k) (deg) (deg) | m) PoronE Day 1,
{mm) {mm)
Y 12.113 01 0 [1] 0.661 0.87 750 750 50.1 u.s:lmas'zs.amm 1_1.4.5. FALSE 17.03.2022 DN2
Y 12213 02 ) [ 068 | 0863 750 | 750 | S50 4451779958 2632172491 1151  FALSE 17.03.2022 DN2
13 Y 12313 03 [ 0 | 0715 0306 750 | 750 | 503 4451834173 2632272866 1151  FALSE | 17.03.2022 DN2
13 Y 12.413 | 0.4 0 (1] 0.796 | 0.996 | 750 750 43.9 44.51838463_ 26.323732 114.6 | FALSE  inclocal 17.03.2022 DNZ
13 Y 12.513 0.5 [ [1] 0.588 0.8 750 750 50 44.51942748 26.32473532 1141 FALSE 17.03.2022 DN2
13 | Y 163 06 [ 0 | 0593 0751 750 | 750 | 498 4451996909 2632573994 114 | FALSE 17.03.2022. N2
13 Y 12.713 o7 L] [1] 0.502 0.677 750 750 50 | 44.52051002 26.32674564 114.6 FALSE 17.03.2022 DN2
13 v 12813 08 ] [ 047 | 0708 | 750 | 750 | S0.2 445210538 2632774816 115 FALSE 17.03.2022. N2
13 Y 12913 09 [ 0 | 0428 0648 750 750 | 501 4452159645 2632875187 115 FALSE 17.03.2022 DN2
13 Y 13.005 0.992 o (1] 0.342 0.516 750 750 50.1  44.5220971 26.32967437 115 FALSE 17.03.2022 DNZ
12 Y 13105 01 ) 0 | 053 o078 750 750 | 49.9 4452264196 263306764 1151  FALSE 17.03.202 DN2
12 ¥ 13205 02 ] 0 | 0717 1001 | 750 | 750 | S0 4452318441 263316808 1152  FALSE 17.03.2022. N2
12 ¥ 13305 03 [ 0 | 0727 0393 750 750 | 50 4452372692 2633268542 1149  FALSE 17.03.2022 DN2
12 ¥ 13.405 04 0 0 0705 0974 750 750 | 49.9 44.52426905 26.33368998 114.6  FALSE 17.03.2022 DN2
12 Y 13505 05 ) 0 | om  o0ss 750 750 | 501 4452481136 26.33469374 1144  FALSE 17.03.2022 DN2
12 ¥ | 13605 06 K] 0 | 0549 0754 | 750 | 750 | 43.9 4452535325 26.33569785 1138 FALSE 17.03.2022. N2
Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,fagase”
6Ps
e nanigt it " it O O b pradomingnt O PRI et Rtlane Rutlane Rtlove Speed atde | Longtde Attde "
Chainage Right Section Right Section Let Depthlaser | RutType ol sl N s Bents SuveyDay  SurveyMame
fim) (mem] | (men) e [mm) fqmn) | (sqmm) (mm)  Depth Laser - Right RutTypeleft| Bin10 Bin1S Binsinf (kmh)  (deg) deg) m} et
d
12113 01 161 432 1BLH 1688463 120663192 067352 120357074 2 | 778002178 Large Radius Small Ruttig. 6018 | 1283 2700 501 445166303 263196875 144 FASE | nman m
1213 02 | 750 53 164955 MI6IO1 SBTISS? 352257215 BO06% 2 | 71 LarpeRadius SmallRuting 8300 1400 300 SO MASIN3SE 263206695 146 FNSE 1ipaxom oWz |
12313 03 | 7111 6545 155883 1S0L0GGS9 SSO030092 4A20LA2672 B360G6E | 2 | G018 larpefadius SmallAuting 8600 | 100 200 | 503 MASITIOS 2616BS7 11 PASE 103202 DN2 |
1413 04 | 45 425 166258 143054263 3BI6SOL61 2843103 SOSMTL | 2 52 smallRuting SmallRutting 10000 0 0 499 SIS0 26322633 111 FASE inclocal 17032022 D2
_um 05 | 5807 45N 162254 15500431 4SEBOSI6 40233046 G206 2 7 larpeRadis SmallRuttig 9800 | 200 0 | S0 M4SISESST 26303697 | 1ME | FPASE  usaon oM |
05 | 3936 3316 157920 143967947 30357391 2466087 40B3R2 2 | 78 SmallRuting SmallRuting 10000 O | 0 498 A5I00B4 263047 | 141 FASE 1703202 DN |
(L7 07 | 493 328 16883 1481266 429123502 221482053 4SO7SB4 | 2 | 780 SmallAuting SmallRuting 10000 0 | 0 | 499 4451995 26357046 14 | FASE | lipazn oW |
_um 08 | 5504 3007 15972 126476104 448500949 192100428 551966 2 9718 lapeRedis Smallfuttig 10000 0 | 0 | 501 MSNMSL 263167106 1146 FASE | 1030 W
12513 09 | 4518 290 1682 135924122 391308096 01971265 485196 2 | 90 SmallRutig SmallAuttig 10000 0 0 SO0 A4S20349 26377713 115 | FNSE | uoam ON2 |
13005 0932 | 5452 3438 170075 147703341 4SGOSISR2 272947152 SASMTII9 2 923070890 SmallRuting Smalluting S107 | 0 | 100 S0 MSASTI4 2638TIS4 115 | FPASE | Loan oW |
01 | 4211 4295 155195 150202129 39334134 3OS AMEIIR 1 | 622597746 SmallRuttng SmallRutting 10001 0 | 0 | 499 445207 2696397 115 | FASE U022 oM
02 | 6953 4123 158618 14SB14B01 493182388 17GTS0T44 7512886 1 5674 SmallRutting SmallRutting, 8674 0 1126 500 MS2ENS9 26306411 1151 FMSE | Uman DN
03 | 1401 4285 167062 144403036 TET06146 311215688 11BN 2 617 SmallRuting SmallRuting 7126 | SO0 | 2374 | S0 MAS316S3 263316453 152 FPASE | ;osam DW2
| |04 Mam | 5793 163133 141467026 STBLATII 362030707 1610893 1 67 Smallhuting lorpeRacius| 6800 | 0 3200 499 MAS2N0TT 2633065 M9 FPASE  mo3an M
(13505 | 05 | 14079 5602 167797 140B64T21 S7S2737BA 3S66ANS 15308152 1 6174 SmallRutiing LargeRadius| 7074 | 0 | 2026 | 500 AASM2408 263336546 1M6 | FASE 100N OW
Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,gropi”:
Average Average rs
Chainage Number Pothiole Avg Max Pothotey) Pothole Speed | Latitude Longitud Altitude position Survey
Section  Enabled (km) _Chainage.pmoles Area Depth | Depth FHWA JKR {km/h) | (deg) | e(deg) m | 5 Events | Survey Day Namie
(km) [m2) Severity | Severity | caleulate
(mm) (mm) d
13 Y 12113 o1 4 on 75 | 1.7 | low | low | 501 4451725 2632072 1146 | FALSE | | 17.0202  DN2
13 v 12213 | 02 2 0.08 9.9 224  Moderate  Low 50 | 445178 2632172 1151 | FALSE | | 17.03.2022  DN2
13 | vy wm3| o3 | o o o 0 | low | low | 503 4451834 2632273 1151 | FALSE | | 17.03.2022 DN2
13 Y | 12413 oa 0 [ [ [ low | low | 439 4451888 2632373 1146 | FALSE | inclocal 17.03.2022  DN2
13 vy 12513 o5 [ [ [ [ low | Low 50 4451943 2632474 1141 | FALSE | | 17.03.2022 DNz
13 ¥y | 1263 o8 0 0 0 0 low | lew | 498 4451997 2632574 114 | FALSE | | 17.03.202 DN2
13 Yy |12m | o7 [ [ [ [ low | Low 50 4452051 26.32675 114.6 | FALSE | | 17.03.202 N2
13 y | 12813 o8 0 [ [ [ low | low | 502 4452105 2632775 115 | FALSE | | 17.03.2022  DN2
13 Yy 12913 09 | o [ [ [ low | low | 501 445216 2632875 115 | FALSE 17.03.2022  DN2
13 v | 13.005 | 0592 [ [ 0 [} low | low | 501 | 445221 2632967 115 | FALSE | | 17.03.2022  DN2
12 vy |13 o1 o | o o | o low | low | 495 4452264 2633068 1151 | FALSE | | 17.03.2022 DN2
12 Y | 13205 02 [ 0 0 ] low | low | 501 4452318 2633168 1152 | FALSE | | 17.03.2022 N2
12 v | 13305 | 03 [ [ [ [ Low | Low 50 4452373 2633269 1149 | FALSE 17.03.2022 N2
12 Y | 13405 | 04 [} [} [} 0 | low | low | 499 4452427 2633369 114.6 | FALSE | | 17.03.2022 DN2
12 v | 13505 05 0 [} 0 0 low | low | 501 4452481 2633469 1144 | FALSE | | 17.03.2022 pN2
Tabelul rezultatelor masuratorilor privind tipul de degradare ,plombari”:
I | GPS
‘ Chainage | Sub Patch ‘ Patch Confiden | Severity Speed | Latitude Longitud | Altitude pesition Survey | Survey
Section | Enabled Ehi | Area (sq. is | Events
(km) Count tscore | Level | (kmfh) | (deg) | e(deg) (m) Day Name
‘ ‘ ‘ calculate
+ v . ' . d T . +
13 | v [ 1213 01 | 8 | 1409% | 09% | Low | 501 4451725 26.32072| 114.6 | FALSE | 117.03.2022] DN2 |
13 | ¥ 12213 | 02 | 16 | 23215 | | low | 50 | 445178 26.32172| 1151 | FALSE | 117.03.2022  DN2
13 | v | 12313 | 0.3 4 | 9.656 | Low 50.3 | 4451834 2632273 | 1151  FALSE | 17.03.2022  DN2 |
1B | Y 12413 o4 | 0 | | 49.9 |44.51888 26.32373| 114.6 | FALSE | inclocal 17.03.2022 DN2 |
13 | v [ 1253 os o | | 50 4451943 2632474 1141 | FALSE | 17.03.2022  DN2
13 | Y | 12613 06 o | ! | 49.8 4451997 26.32574| 114 | FALSE | 17.03.2022 DN2
1B | v | 1m | 07 | o | } | | S0 4452051 2632675 114.6 | FALSE | 17.03.2022 DN2 |
13 | vy | 12813 | 08 3 | 23105 | low | 502 |4452105 2632775 115 | FAILSE | 117.03.2022 DN2 |
13 I ¥ 12913 | 09 | 1 | 10949 | low | 504 | 445216 2632875 115 FALSE | 17.02.2022  DN2 |
13 | Y | 13005 | 0992 | 3 | 15104 | low | 501 | 445221 2632967 115 | FALSE | 117.03.2022 DN2 |
12 | Y | 13105 o1 | o0 | | 49.9 | 4452264 26.33068| 115.1 | FALSE | 17.03.2022 DN2 |
122 | v | 13205 02 o | | 50.1 |44.52318|26.33168| 1152 | FALSE | 117.03.2022  DN2
12 | vy | 13305 | 03 o | | 50 |44.52373 26.33269| 114.9 | FALSE | 17.03.2022  DN2
12 | v [1as | oa | o | | 499 |44.52427|26.33369| 114.6 | FALSE | 117.03.2022) DN2
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CAPITOLUL VI
Proceduri de calibrare si verificare

SECTIUNEA 1
Calibrarea echipamentului ACD

Art. 42. — (1) Sistemul video este format din patru camere, trei dispuse frontal, iar una dispusa in partea din spate a
vehiculului de achizitie.

T Mwasrn b e —— [
B o e e Asan 500 21 x| twm :

© B cirion pind B0 Mm Tellim I1Me Eltemd tepses
LMy Lae s e s (e

Figura 31. Campul vizual al camerei care prezinta planul de calibrare (calibrarea de distanta)

(2) Calibrarea (figura 30 si figura 31) este facuta pe durata configurarii initiale a sistemului si trebuie repetata anual sau
ori de céate ori o camera a fost schimbata, mutatd sau s-a modificat zoomul sau focalizarea camerei. O inspectie vizuala trebuie
facuta zilnic pentru a se asigura ca toate suporturile sunt fixate si ca nu au fost miscate camerele. in situatia in care camerele sunt
utilizate pentru masuratori de distanta, este posibil ca acestea sa necesite a fi verificate cu regularitate.

Art. 43. — (1) Gipsitrac are trei componente de calibrare:
a) ,Vehicle pitch and roll offset calibration” (figura 32)

Instructions: Instructions:

* Position the vehicle 8 & sutabls loc # Deive the vehicle swwy Fom the cusment location
* Mark the paverment whars (he Tyres are located as shown below » Traval 180 degress i sdher drection
* Proas the Maxt button 1o s1a the calibration * Accurstely posdion the vehiche a3 shown below.

D - -

R = Prass the Nt bution when ready.

CEy = | cment | [

Figura 32. Calibrare ,offset gipsitrac”

b) ,Vehicle pitch compensation calibration” (figura 33) c) ,Vehicle roll compensation calibration” (figura 34)
* Puth e F suspens < Pucers side cle
Tkt nbon Letup Carrent Sotup
Blockbeam hawght [100 (e Suiacegnde | 08 | % Blackbwsm heght 00 imm)  SuaceSiope | %
Bt spacing e Block grade 4| % Lo Fighwtwelspacing [1550  (mm)  BlockSiope 65 | %
Suspenpion compenaston - Fich Suspenscn Facton
P E Mennuned <Spe
“n x [hezz | e [ a0 | % S ; [ x nes [ w %
— ol — .

Figura 33. Calibrare pitch gipsitrac Figura 34. Calibrare roll gipsitrac
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(2) Unitatea gipsitrac colecteaza date referitoare la gradul si
panta transversald ale suprafetei drumului. Aceasta este
montata in vehiculul de achizitie, ceea ce inseamna ca pantele
masurate vor fi afectate de incarcarea, presiunea si starea
anvelopelor si de suspensia vehiculului.

(3) Aceasta calibrare masoara si inregistreaza efectul
suspensiei vehiculului, astfel incat sa poata fi aplicata o corectie
la datele prospectarii.

(4) Calibrarea se face in timpul punerii in functiune initiale a
sistemului si trebuie repetata cel putin anual. Se recomanda sa
se faca si daca suspensia vehiculului a fost cumva modificata in
vreun fel.

Art. 44. — (1) Precizia masuratorilor de distanta si viteza
depinde de diametrul rotii pe care este montat DMI. Pe masura
ce cauciucurile se uzeaza, diametrul se modifica, asadar pentru
a pastra acuratetea masuratorilor privind distanta si viteza este

‘ Calibration

Calibration distance [[II50 (metres) Start

Number of pulses over calibration distance: 0

O dewce D

™ Use optical trigger to start/stop cakbration

Last Calibration 20140331 35641PM

c

1000.0

Humber of pulses over calibration distance. 985031 (1015 mm/pulse)

[ ]

Cancel

el

15

necesara recalibrarea. Pe parcursul duratei de exploatare a unui
cauciuc, modificarea totala a masuratorilor de distantd ca
urmare a uzurii este de aproximativ 5%; pentru a limita factorul
la 1% ar fi necesara recalibrarea la fiecare 20.000 km parcursi.
De asemenea, recalibrarea este necesara si in cazul in care se
inlocuieste cauciucul de pe roata pe care este montat
dispozitivul DMI.

(2) Pentru calibrarea DMI este nevoie de un sector de
distanta corect, de cel putin 1.000 m, cu un punct de start si un
punct de final bine determinate. Dupa deschiderea ferestrei de
dialog ,Odometer Calibration” (figura 35) se pozitioneaza
vehiculul pe punctul de start si se introduce lungimea sectorului
de distanta de calibrare pe care va fi condus vehiculul. Dupa
parcurgerea distantei de calibrare se compara numarul de
impulsuri nou-inregistrat cu numarul inregistrat la calibrarea
anterioara si se salveaza noile valori.

[Views]
+  Waming View
v Survey Control (start/stop)
v Tiumer View
Distance Module 1 .
Speed View

Reference View

g 48

Sub-Distance View

Distance View ‘

Figura 35. Caseta de dialog pentru calibrarea distantei

SECTIUNEA a 2-a

Verificare si validare aliniere LCMS

SUBSECTIUNEA 1

Frecventa

verificarii

Art. 45. — (1) Nu exista un interval fix, dar daca unitatile laser/detector sunt miscate sau ciocnite sau incarcarea vehiculului
se schimba, atunci se recomanda o verificare de aliniere (figura 36).

e

DANGER: FAISIBLE LASER LIGHT. SAFETY SLASSES MUST BE WoRmL
i

|

Figura 36. Fereastra initiala

(2) Motivele posibile pentru efectuarea unei verificari de

de verificare aliniere LCMS

aliniere sunt:

a) unitatea laser/detector a fost miscata sau a fost lovita, astfel incat aceasta poate fi nealiniata pe verticala;

b) a fost modificata incarcarea vehiculului, rezultand astfel modificarea distantei de la laser/detector fata de suprafata drumului;

c¢) imaginea LCMS-CCD (figura 37) a fost modificata, astfel incat suprafata drumului nu mai este la mijloc sau nu mai este
orizontald. De asemenea, imaginile CCD pot fi utilizate ca ghid pentru a sti daca este necesara o verificare de aliniere.

Le# LCMS Sensor

€0 mage

Right LCMS Sensor
Slope -

Figura 37. Imaginile LCMS CCD finainte de verificarea alinierii
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Este afisat ,Diagnostic Message” prezentat in figura 38.

&ﬁhlwwﬂcw__

A New Diagnostic Message/s

quired before s changed your Ingaenng interval

Figura 38. Mesaj de diagnosticare,
daca este necesara verificarea alinierii LCMS

SUBSECTIUNEA a 2-a
Frecventa validarii
Art. 46. — Validarea se face pe durata configurarii initiale a
sistemului si este necesar sa fie repetata ori de céate ori exista
incertitudini cu privire la rezultatele LCMS sau la cerintele
contractelor speciale de achizitie.
SECTIUNEA a 3-a
Curatarea ferestrelor de deschidere laser

Art. 47. — Laserele sunt montate in spatele ferestrelor de
deschidere, iar in cazul in care acestea sunt foarte murdare,

afecteaza functionarea senzorilor laser. De aceea este important
ca ferestrele de deschidere ale senzorilor laser sa fie inspectate
si curatate Tn mod regulat.

Art. 48. — Procedura trebuie sa fie executata la Tnceputul
fiecarei zile de evaluare, dar este posibil sa fie necesara
repetarea procedurii, in functie de conditiile meteorologice si de
drum.

CAPITOLUL VII

Indicatii generale pentru solutionarea
defectiunilor tehnice

Art. 49. — O serie de defectiuni tehnice ce apar in timpul
exploatarii echipamentului pot fi rezolvate prin efectuarea
urmatoarelor operatii:

a) se verifica daca toate cablurile si toti conectorii sunt in
bune conditii, daca nu exista deteriorari, in special la nivelul
punctelor unde cablurile trec prin dispozitivele de etansare;

b) se verifica daca toate dispozitivele sunt alimentate cu
energie electrica; majoritatea dispozitivelor au martori de
activitate care indica daca sunt alimentate cu energie electrica;

c) se opresc toate modulele de colectare a datelor si se
reporneste programul;

d) se opreste si se reporneste toatd aparatura, urméand
procedurile corecte de inchidere;

e) se verifica calibrarea; o problema poate fi rezolvata prin
simpla recalibrare a echipamentului;

f) se asigura ca toate camerele relevante si lentilele laserelor
sunt curate.
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