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ZASTOSOWANIE BEZZAŁOGOWYCH STATKÓW 
POWIETRZNYCH DO PROAKTYWNEGO ZARZĄDZANIA 

BEZPIECZEŃSTWEM RUCHU DROGOWEGO



PROaktywny system wsparcia zarządzania 
Bezpieczeństwem Ruchu Drogowego,

w oparciu o dane pozyskane przez 
bezzałogowe statki latające



Cele projektu
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- opracowanie narzędzia wspierającego zarządzanie 
bezpieczeństwem ruchu drogowego

- opracowanie zautomatyzowanego, wysokiej dokładności 
system zbierania danych za pomocą dronów

- opracowanie proaktywnej predykcji zagrożeń w ruchu
z wykorzystaniem narzędzi sztucznej inteligencji.



Proces Projektowy

Określenie wymagań i 
zbieranie danych

Analiza Danych
Badania

Implementacja narzędzia
Ocena BRD 

Efekty

Niebezpieczne zachowanie

RAPORT BRD



Zalety narzędzia
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● Automatyczna inwentaryzacja wybranych elementów infrastruktury 
drogowej

● Możliwość obserwacji dużych obszarów w sposób ciągły, złożonych 
obiektów infrastruktury do analiz ruchu (węzły, duże skrzyżowania, 
ronda) 

● Możliwość ciągłej analizy obrazu (ponad kilka h) za pomocą urządzeń ze 
stałym zasilaniem

● Łączenie obrazu z analizowanych obszarów za pomocą kilku dronów

● Ograniczenie zaangażowania zasobów ludzkich



Zbieranie danych z wykorzystaniem BSL



Etykietowanie infrastruktury



Detekcja użytkowników ruchu drogowego
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Generowanie 
trajektorii ruchu
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Parametry ruchu identyfikowane w trakcie analizy 
obrazu
• parametry kinematyczne ruchu na podstawie trajektorii 

ruchu pojazdów,

• natężenie ruchu oraz jego struktura kierunkowa i rodzajowa

• pośrednia ocena stanu bezpieczeństwa ruchu infrastruktury 
drogowej (konflikty obserwowane, symulowane - SSAM, 
zmiana parametrów ruchu)



Analiza natężenia ruchu na podstawie trajektorii
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Proces wektoryzacji skrzyżowania w oparciu o dane fotogrametryczne z drona - ortofotomapę



Zastosowanie miar pośrednich do oceny BRD
„Normalny stan ruchu – incydent – konflikt – kolizja – wypadek”
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Miary bezpieczeństwa ruchu
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• odstępy między pojazdami, ruch kolumnowy, prędkość
• TTC – Time To Collision,
• PET – Post Encroachment Time,
• DR(AC) – Deceleration Rate to Avoid Crash.



Wykorzystanie mikrosymulacji do oceny brd (SSAM)
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Konflikty obserwowane, symulowane - lokalizacja



Spodziewane efekty działania systemu PROBRD, 
wspomagającego zarządzanie BRD
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● analizy ruchu (natężenie ruchu i jego zmienność, prędkość, rozkład kierunkowy, 

itp.)

● ocena efektywności środków poprawy bezpieczeństwa ruchu z wykorzystaniem 

proaktywnej oceny zagrożeń w ruchu

● wykrywanie zagrożeń w ruchu wraz z rekomendacjami ich łagodzenia

● zastosowanie analiz symulacyjnych (mikro – konflikty symulowane i 

makro-rozkład ruchu w sieci) do oceny zmian oceny bezpieczeństwa ruchu w 

obszarze wskutek zmian w sieci drogowej



DZIĘKUJĘ ZA UWAGĘ
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