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一、应用场景描述： 

   视频车辆检测器需要安装在道路路口横杆上（下图 A 处或者 C 处），全天

候 7×24 小时不间断的检测。标定范围内各个车道的车辆数量、大小（长度）、

速度，并及时通过有线或者无线的方式将检测结果数据上报给上位机，视频车辆

检测器需要能够提供自身的状态（含故障以及故障原因）查询功能，以便上位机

能够及时上报故障启用应急预案。如下图： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   图 1    视频车检器（黑色矩形）部署位置  

 

 

D 距离路口停止线 90 米 

C距离路口停止线15米电警杆 

B 路口停止线 0 米 
 

A 本方车辆放行方向红绿灯杆 

 

车辆通行区域 S0 

车辆排队区域 S1 

车辆排队区域 S2 

距离停止线 30 米 断面 L1 

距离停止线 90 米 断面 L2 

距离停止线 -1 米 断面 L0 



二、总体需求说明： 

  1、功能：  

    1.1、视频车辆检测器需要安装在道路路口横杆上（上图 C 处），一个视频车

检器朝向路口排队车辆的车头安装，主要用来跟踪识别驶入目标检测区域内的车

辆，一个视频车检器朝向停止线安装，主要用来跟踪识别驶出目标检测区域内的

车辆。主要的技术需求包括以下方面： 

       a、统计指定区域内的车辆总数；如图所示的区域 S0、S1、S2。 

对于区域 S0，不区分左转、直行、右转，仅仅统计总数即可。 

对于区域 S1 和 S2，需要按照车道区分左转、直行、右转，分别统计区域内车辆

数。相当于是多个统计矩形区的组合，在安装调试初始阶段需要标定具体位置。 

对于视频车检器来说，仅需要标定车辆在不同的车道即可（车道是左转、直行、

右转还是掉头车道，是通过上位机的设置参数确定的，视频车检器并不需要检测

车道的这一属性） 

b、经过断面的车辆的计数、速度和大小（识别出电动车、摩托车、小

车、大车、公交车、超长车等）；如图所示的断面 L0、L1、L2。 

对于断面 L0 和 L1，需要区分左转、直行、右转分别统计车辆计数、速度和大小。

断面 L0 通常需要设置在停止线偏向交叉口侧 1 米处，以便减少误判。 

对于断面 L2，视实际情况区分左转、直行和右转（例如 L2 在路口车道间隔实线

很远处，检测所谓的右转车道可能没有意义）。 

     c、定时上报指定区域内的车辆排队长度； 

  对于指定区域的左转直行右转车道分别定时上报其最大排队长度，也就

是最后一辆车的车尾相对停止线的的距离，单位是米，此处的最后一辆车通常是

指最后一辆已经处于停止状态的车（目标的速度小于一个接近 0 的数值并且其距

离保持不变超过 3 秒，即可判定为停止）。 

d、定时上报指定区域内的车辆位置和轨迹； 

对于指定区域的车辆需要每个 300 毫秒报告车辆的位置，在车辆停止之

后，车辆的位置仍需要继续上报。如果碰到天气等因素引起的视频无法准确

识别车辆的问题，可以在结果中有标记，说明不是确定的信息，是一种概率

上的推算），直到再次收到确切的车辆位置信息，对原有的信息进行及时的



修正。 

e、及时上报指定区域内的车辆变道、交通事故等事件信息； 

对于指定区域的车辆，如果发生了变道，或者交通事故引起车辆的缓行、

滞留等事件，视频车检器需要及时识别事件，并上报上位机，当事件清除或

者自然结束，也需要及时上报相应的事件清除信息。 

f、及时上报指定区域内的自行车、行人的计数、位置或者数量评估等级

等信息； 

对于指定区域（人行道、安全岛）的自行车、行人，根据实际需要和技

术能力要求对其位置、数量、数量等级等数据进行及时的测量和评估，上报

相关数据给上位。 

g、及时识别天气变化情况； 

对于车检器部署的路口的天气变化情况进行识别并上报，以便系统 启

动相应的预案。 

 

  注意 1： 

   上述图文中所述的 L1、L2 的起始位置 30 米、90 米仅仅是举例说明其大致位

置，实际部署时会有一定的调整，但通常会在视频车检器的正常检测区域范围之

内，例如，采用高精度的长变焦距镜头的视频车检器时：L2 可能是 200 米，L1

可能是 100 米，L0 可能是 40 米。 

注意 2： 

安装位置 C（本方距离路口停止线 15 米处高约 7 米的电警横杆），可能只能检测到

区域 S2 和断面 L1、L2。区域 S0、S1 和断面 L0 均无法检测。 

 

    1.2、检测的数据通过有线（串口 485、网络）或者无线形式上报给上位机软

件，相关通信协议内部公开，无需加密。 

    1.3、能够提供自身的状态（含故障以及故障原因）查询功能，以便上位机

能够及时上报故障启用应急预案。 

 

 2、性能：  



 视频车检器的横向检测距离要求能够同时满足至少 7 个车道的车辆检测。纵

向检测距离要求能够检测距离视频车检器 120 米的车辆。 

上述车辆数量、大小、速度等指标数据的检测识别具备准实时性，也就是有

数据立即上报，如果没有车辆通过（或者其它原因未检测到车辆）时，需要有特

殊标记上报无车通过（不能用没有数据表示无车），此时上报数据的频率至少能

够达到每 3 秒 1 次。 

上述数据的准确率控制在 95%以上，数据上传延时控制在 3 秒之内。 

 

 3、环境要求： 

 全天候 7×24 小时户外环境。能够自动适应白天强光或者黑夜弱光环境，能

够适应雾霾、暴雨、台风、雷暴等恶劣天气。能够稳定的在温度零下 40 度到零

上 80 度之间工作。 

 

4、安装要求： 

 视频需要安装在路口的红绿灯或者电警杆之上，在正式工作之前需要先进行

车道、断面的设定和车辆检测等调试工作，考虑到需要在正常交通状况下利用升

降工程车进行安装调试，因此，所需时间一定需要能够比较快速的进行，需要将

软件的设置、调测做得比较智能化。视频车检器最好安装在可方便调整自身姿态

的平台上。 

 

三、上位机软件说明： 

用来检测目标区域车辆的数量、速度、排队长度等指标。在视频车检器固定

在路口安装支架上，正式工作之前，需要先进行车检器的标定。需要开发相应的

上位机软件，对车检器的参数进行设定，对接收到的车检器数据进行可视化模拟

和统计等工作。 



 

 要求上位机软件具备以下功能 

1、 可以设定视频车检器的 ID、IP 地址、断面 1、断面 2、断面 3、安装高度、 

开始距离、终止距离等信息。 

2、 可以创建相应的车道信息，通过设定车道数量、车道左边坐标、车道右

边坐标（车道数量可变、每条车道的宽度可变），可以在右侧的视频车检

器扫描可视化界面上观察到车道的位置，并和视频车检器检测到的车辆

图形叠加显示，下方列表有具体的每条车道的车辆信息，以便和路面实

际情况对照，如果观察一段时间，检测到的各个车道的车辆数量与实际

情况不符（偏大或者偏小），需要调整车道之间的间隔线的坐标，调整之

后，继续观察，直到与实际相符。总而言之，就是需要尽可能的方便对

视频车检器进行校准和调试。 

3、 统计和模拟车辆在每条车道、每个区域（断面之间的区域）上的排队情

况和运动情况。 

 



视频车检器与上位机之间通过以太网协议进行通讯。具体协议可以由视频车

检器内部软件确定。 

视频车检器内置软件和上位机软件的源代码需要提供。 

视频车检器内部摄像头的图像数据是否需要进行回传和处理，后续还要讨

论，最好留有相应的软硬件接口。 

 


