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Problem badawczy

Jak automatycznie wykrywac, klasyfikowac 1 lokalizowac przeszkody
przydrozne z wykorzystaniem obrazow wideo, metod sztucznej inteligencji
1 systemow informacji geogreficzne) w celu wspomagania oceny
bezpieczenstwa infrastruktury drogowej?



1RAP - International Road Assessment

Programme 9 EuroRAP

EUROPEAN ROAD ASSESSMENT PROGRAMME

To migdzynarodowy system:
* oceny bezpieczenstwa infrastruktury drogowej,
* klasyfikacji ryzyka,
* identytikaciji niebezpiecznych elementéw drogi 1 pobocza.
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Obecna metoda pozyskiwania danych
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Ryzyko ktore nie jest uwzglednione




Ryzyko ktore nie jest uwzglednione

Drogowa bariera ochronna majaca za zadanie
przejecie oraz rozproszenie energii kinetyczne;
pojazdu podczas zderzenia, czy faktycznie w
kazdym miejscu spelnia swoja role?




Al — Artificial Intelligence

Meto da AI O R— S ID E OR — Obstacl.e Recognition
SIDE — roadsides
Baza danych

Pomiary Analiza obrazu przestrzennych




7.rédla danych

Numer punktu X (pln.) Y (wsch.) Wysokosc Znacznik czasowy
GPS1.16611 6016474.020 6538304.949 50.809 12.06.2025 15:02:59
GPS1.16612 6016474.019 6538304.947 50.807 12.06.2025 15:03:00
GPS1.16613 6016474.021 6538304.949 50.805 12.06.2025 15:03:0
GPS1.16614 6016474.023 6538304.949 50.806 12.06.2025 15:03:02
GPS1.16615 6016474.023 6538304.949 50.810 12.06.2025 15:03:03
GPSl1.1661l6 6016474.020 6538304.949 50.807 12.06.2025 15:03:04
GPS1.16617 6016474.021 6538304.949 50.808 12.06.2025 15:03:05
GPS1.16618 6016474.023 6538304.950 50.811 12.06.2025 15:03:06
GPS1.16619 6016474.022 6538304.950 50.806 12.06.2025 15:03:07
GPS1.16620 6016474.023 6538304.952 50.807 12.06.2025 15:03:08
GPS1.16621 6016474.022 6538304.951 50.806 12.06.2025 15:03:09
GPS1.16622 6016474.022 6538304.952 50.804 12.06.2025 15:03:10
GPS1.16623 6016474.022 6538304.949 50.809 12.06.2025 15:03:11
GPR1 _1AR24 AN1ARAT74_N20 GRIAINA _G4G SN _RNA 12 _NA_2028 165:N3:192




Pozyskane dane

222 — (Gdansk - Godziszewo 6 maj 2025

222 — GGdansk - Godziszewo 12 czerwiec 2025
| 222 — (Gdansk - Godziszewo 16 listopad 2025
= 227 _ Pruszcz Gdariski - 6 grudnia 2025
Cedry Male
227 — Pruszcz Gdanski - 21 listopad 2025
Cedry Male
L 502 — Nowy Dwor Gdanski - 23 listopad 2025
| Stegna

=¥ 513 — Paslek - Lidzbark 8 grudnia 2025
Warminski

e



Metoda uczenia maszynowego




Ograniczenie zbioru obiektow

2. Latarnie drogowe

4. Drzewa
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Wyniki modelu ML

val/dfl_loss

— 20260312_model_M2

epoch
0

20 40 B0 BO 100 120

train/dfl_loss
— 20260312_model_M2

1.6
1.4

Stkp

20 60 BO 100 120

* lepiej lokalizuje obiekty,
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lepiej rozpoznaje klasy,
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doktadniej dopasowuje granice ramek



Wyniki modelu ML
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Model ma wysoka precyzje:

* wickszo$§¢ wykrytych obiektow jest poprawna, Model wykrywa okoto 77% wszystkich rzeczywistych obiektow.
* malo blednych detekcji



Dalsze kierunki rozwoju projektu AIOR-SIDE

1. Rozszerzenie zrodel danych — nisko kosztowy LIDAR
2. Rozwd) Al — segmentacja semantyczna otoczenia drogi

3. Kalibracja danych w oparciu o dane z PZGiK

Docelowym kierunkiem projektu jest budowa pdétautomatycznego systemu
wspomagania oceny bezpieczenstwa infrastruktury drogowej zgodnego z
wymaganiami Dyrektywy UE 2019/1930.
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