Opracowanie autonomicznego systemu monitorowania parametréw ruchu drogowego
i dynamicznej preselekcji pojazdéw nienormatywnych w oparciu o fuzje sygnatow
sejsmicznych, wizyjnych oraz algorytmy gtebokiego uczenia (Deep Learning).

Cel gtowny projektu: Projekt i walidacja w warunkach operacyjnych inteligentnego systemu
do bezinwazyjnego pomiaru natezenia ruchu oraz identyfikacji pojazdéw przecigzonych,
wykorzystujacego analize fali sejsmicznej podtoza i zaawansowang analityke obrazu w celu
ochrony infrastruktury drogowej przed przedwczesng degradacja.

Cele szczegdtowe (operacyjne):

Opracowanie sygnatur sejsmicznych pojazdéw: Stworzenie bazy wzorcow drgan
generowanych przez rézne klasy pojazdéw, umozliwiajacej estymacje masy catkowitej
i naciskow osi przy wykorzystaniu czujnikdw sejsmicznych.

Integracja wizyjno-sensorowa (Fuzja Danych): Budowa modutu integrujacego dane z kamer
(rozpoznawanie tablic rejestracyjnych ANPR, gabaryty pojazdu) z odczytami z przetwornikéw
sejsmicznych w czasie rzeczywistym.

Implementacja algorytméw Sztucznej Inteligencji: Wytrenowanie sieci neuronowych
do filtracji zaktocen tta oraz precyzyjnej klasyfikacji pojazdéw nienormatywnych z wysokg
skuteczno$cig detekcji (Recall).

Budowa autonomicznej jednostki sterujacej: Zaprojektowanie energooszczednego uktadu
przetwarzania brzegowego (Edge Computing), zdolnego do pracy w pasie drogowym bez
koniecznosci statego nadzoru operatora.

. Walidacja metody preselekcji: Przeprowadzenie testow poréwnawczych systemu
z certyfikowanymi wagami dynamicznymi (WIM) w celu okre$lenia btedu pomiarowego
I czutosci metody sejsmicznej.

Kluczowa przewaga (nowatorstwo):

Wykorzystanie przetwornikow sejsmicznych pozwala na detekcje pojazdow i ich masy
bez koniecznosci kosztownej i inwazyjnej instalacji czujnikow w samej nawierzchni
(jak w systemach petlowych czy wagach WIM), co drastycznie obniza koszty montazu
I utrzymania systemu.



