
 

Opracowanie autonomicznego systemu monitorowania parametrów ruchu drogowego 

i dynamicznej preselekcji pojazdów nienormatywnych w oparciu o fuzję sygnałów 

sejsmicznych, wizyjnych oraz algorytmy głębokiego uczenia (Deep Learning). 

 

Cel główny projektu: Projekt i walidacja w warunkach operacyjnych inteligentnego systemu 

do bezinwazyjnego pomiaru natężenia ruchu oraz identyfikacji pojazdów przeciążonych, 

wykorzystującego analizę fali sejsmicznej podłoża i zaawansowaną analitykę obrazu w celu 

ochrony infrastruktury drogowej przed przedwczesną degradacją. 

 

Cele szczegółowe (operacyjne): 

1. Opracowanie sygnatur sejsmicznych pojazdów: Stworzenie bazy wzorców drgań 

generowanych przez różne klasy pojazdów, umożliwiającej estymację masy całkowitej 

i nacisków osi przy wykorzystaniu czujników sejsmicznych. 

2. Integracja wizyjno-sensorowa (Fuzja Danych): Budowa modułu integrującego dane z kamer 

(rozpoznawanie tablic rejestracyjnych ANPR, gabaryty pojazdu) z odczytami z przetworników 

sejsmicznych w czasie rzeczywistym. 

3. Implementacja algorytmów Sztucznej Inteligencji: Wytrenowanie sieci neuronowych 

do filtracji zakłóceń tła oraz precyzyjnej klasyfikacji pojazdów nienormatywnych z wysoką 

skutecznością detekcji (Recall). 

4. Budowa autonomicznej jednostki sterującej: Zaprojektowanie energooszczędnego układu 

przetwarzania brzegowego (Edge Computing), zdolnego do pracy w pasie drogowym bez 

konieczności stałego nadzoru operatora. 

5. Walidacja metody preselekcji: Przeprowadzenie testów porównawczych systemu 

z certyfikowanymi wagami dynamicznymi (WIM) w celu określenia błędu pomiarowego 

i czułości metody sejsmicznej. 

 

Kluczowa przewaga (nowatorstwo): 

 

Wykorzystanie przetworników sejsmicznych pozwala na detekcję pojazdów i ich masy 

bez konieczności kosztownej i inwazyjnej instalacji czujników w samej nawierzchni 

(jak w systemach pętlowych czy wagach WIM), co drastycznie obniża koszty montażu 

i utrzymania systemu. 

 

 


