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PN POLITECHNIKA Czy uda sie uniknac
wszystkich zdarzen

= Kto jest winny? (Producent, system,
cztowiek)

- T :
= Autonomous car, fire truck .
crash in San Francisco
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Rodzaje
obiektow

Ruchome
— pojazdy, piesi,
rowerzysci, itd

Nieruchome

Obiekty przy drodze: Obiekty na drodze:
grzgwa, - Uszkodzenia jezdni,
ariery, - Pasy, linie itd.
Stupy,
Znaki

Itd.
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Zdarzenie

(kolizja, wypadek)
I

Samochdd W

zdazy sie nie zdazy sie
zatrzymac zatrzymac

Uderzenie w
niechronionego
uzytkownika

Uderzenie
w pojazd na
drodze

,Ucieczka”
pojazdu z drogi

Unikniecie zdarzenia,

konsekwencje - brak

Mozliwe osoby ranne,
Smiertelne w
pojezdzie/pojazdach

Mozliwe osoby ranne,
Smiertelne wsrod
niechronionych

Mozliwe osoby ranne,
Smiertelne w pojezdzie
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PLANOWANIE

Dyrektywa 2019/1936 RISM

PROJEKTOWANIE

= Kierunek dziatan
proaktywnych a nie
reaktwnych

Cykliczny plan
dziatan oparty na
analizie ryzyka

UZYTKOWANIE

Priorytetyzacja
dziatan
Okreslenie odcinkow
do poprawy

Wstepny etap planowania

Projekt wstepny

Projekt szczegdlowy

Przygotowanie do otwarcia

Poczatkowa faza uzytkowania

Faza uzytkowania

BW - Bez wymagan

Y
Ocena wptywu na

bezpieczenstwo
ruchu drogowego

1 [
IISTOTNE ASPEKTY W RISM

]

BW : 1. Niechronieni uzytkownicy drog
1 (wszystkie etapy RISM)

14 \ ]
I 2. Oznakowanie pionowe i poziome
| (Audyt BRD)

: 3. Drogi samowyjasniajgce

f: Okresowa kontrola

bezpieczenstwa

Kurs,
egzamin
Audyt i—) R
bezpieczenstwa i szkolenie : 4. Drogi wybaczajace btedy
ruchu drogowego Audytor okresowe , (Audyt BRD)

1
1 5. Drogi wymuszajace przestrzeganie

[
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1 (Audyt BRD) i
1 1
1

1

1

1

1

I przepisow (Audyt BRD) I
1 1
1

N/

do 2024 r.
icoblat

Ocena
bezpieczenstwa
ruchu drogowego

Badanie wizualne

Zdarzenia drogowe

ruchu drogowego

BW obejmujgca calg sie¢

Rating "klasyfikacja"
poziomu
bezpieczenstwa

AT ¢
L XX

Audytor Ekspert Ekspert

BW

Wspdlne (z

A 4
"tunelowcami") kontrole Ukierunkowana
BRD odcinkow drog przy kontrola

tunelach bezpieczenstwa

ruchu drogowego

Y

Ukierunkowanie
dziatan na odcinkach
o najwiekszym
potenciale poprawy
BRD

Okreslenie
odcinkéw do poprawy
BRD i priorytetyzacja

dziatan

Cykliczny plan
dziatan oparty na
analizie ryzyka
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LiDAR — Light Detection And Ranging

ALS — Airborne Laser Scanning

TLS — Terrestrial Laser Scanning

257 727777 MLS— Mobile Laser Scanning

Zrédto: rys. 1 - www.ikg.uni-hannover.de, rys. 2 - www.rudi.net, rys. 3 - www.topscan.de



http://www.ikg.uni-hannover.de/
http://www.rudi.net/

POLITECHNIKA i
m GDANSKA Kamery Video

System rejestracji video

Kamera video

Komputer poktadowy Rejestracja, analiza
Antena GPS

Zrédto: hyden.ai, in-carpc.co.uk
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GDANSKA

Zastosowanie

Inwentaryzacji pasa drogowego i jezdni.

Pomiarach sytuacyjno-wysokosciowych obiektow
liniowych (drdg, kolei, rzek)

Diagnostyki stanu nawierzchni drég i pomiarow
gtebokosci kolein

Automatycznych analiz skrajni i przejazdéw ponad
gabarytowych

Opracowanie baz danych ewidencji pasa
drogowego

Rozpoznawanie elementdw otoczenia drogi

Inwentaryzacji pasa drogowego i jezdni.

Diagnostyki stanu nawierzchni

Automatycznych analiz skrajni i przejazdéw ponad
gabarytowych

Opracowanie baz danych ewidencji pasa
drogowego

Rozpoznawanie elementdw otoczenia drogi
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Zastosowanie

L e

Skaning laserowy jest niezalezny od
nastonecznienia i warunkow atmosferycznych

Doktadnos¢ pomiaru poréwnywalna z klasycznymi
pomiarami geodezyjnymi

Chmura punktoéw jest bardzo doktadna
reprezentacjg obiektu w uktadzie 3D.

Pomiar jest bezinwazyjny, bez wstrzymywania
ruchu czy prac na obiekcie

Bardzo duza ilos¢ danych, trudnos¢ w
opracowaniu wynikow, potrzeba
specjalistycznego sprzetu, oprogramowania

Zaleznos¢ od warunkow nastonecznienia i
warunkow atmosferycznych

Mniejsza doktadnos¢ pomiaru, w zaleznosci od
doktadnosci kamer, systemu rejestracji danych

Obrazy rastrowe, dwuwymiarowe

Pomiar jest bezinwazyjny, bez wstrzymywania
ruchu czy prac na obiekcie

Srednia/mata ilo$¢ danych, $rednia trudno$é w
opracowaniu danych.
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Rozpoznawanie przeszkod na poboczach drog w
LYy POLITECHNIKA |wojew6dztwie warminsko-mazurskim z
wykorzystaniem sztucznej inteligencji

Cele posrednie

1. Szczegotowa klasyfikacja obiektow w srodowisku drogowym, z
okresleniem poziomu ryzyka przy uzyciu metodologii i-RAP

2. Ujednolicenie danych LIiDAR i kamer wideo

3. Rozpoznawanie obiektow za pomoca wizji komputerowej, metody
uczenia maszynowego

4. ldentyfikacja lokalizacji obiektow w srodowisku drogowym jako
elementdéw przestrzennej bazy danych



Rozpoznawanie przeszkod na poboczach drog w
LYy POLITECHNIKA |wojew6dztwie warminsko-mazurskim z
wykorzystaniem sztucznej inteligencji

What we want to get?

Wspotrzedne X, Y
lokalizacja
wzgledem drogi




Rozpoznawanie przeszkod na poboczach drog w
LYy POLITECHNIKA |wojew6dztwie warminsko-mazurskim z
wykorzystaniem sztucznej inteligencji

GDANSKA

Kombinackja dwoch systemow

Dane
LiDAR -> MLS, ALS Kamera




Rozpoznawanie przeszkod na poboczach drog w
LYy POLITECHNIKA |wojew6dztwie warminsko-mazurskim z
wykorzystaniem sztucznej inteligencji

+ Odometr
+ Zyroskop

— ~

Kamera 1

LiDAR S GPS

Kamera 2



Rozpoznawanie przeszkod na poboczach drog w
LYy POLITECHNIKA |wojew6dztwie warminsko-mazurskim z
wykorzystaniem sztucznej inteligencji

GDANSKA

Bezpieczenstwo na drodze -

Uszeme maszynowe znajomos¢ przeszkéd drogowych
- do rozpoznawania i ich wptywu na bezpieczenstwo
obiektow w wideo i

LiDAR

Pomiary z czujnikdw - nagrywanie wideo + LiDAR, weryfikacja obiektdw w terenie, zebrane dane
geodezyjne i GIS
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