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Mobil skanning

*1500 punkter/ m2
Befintlig miljo
sprojektanpassat
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Historisk insamling

2008 forsta MMS-projekten

« 2010 Nationell koordinerad insamling

« 2016 Nationell sammanhangande insamling
« 2017 ERTMS, Jarnvag

« 2020 Vagomradesskanning
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Informationsextrahering

« Vagmarken

* Racke

« Vagmarkering

« Vagomradesgeometri
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Vagmarken

Projektet bestar av foljande moment

« Komplettering for att identifiera vagskyltar i den
aktuella datamangden

- Malsattningen ar att klassificera skyltarna, i detta
fall hastighetsbegransning, och identifiera deras
utbredning i bilderna vilket gor det mojligt att
berakna vinkeln mellan fordonets korriktning och
skyltens placering

« Planposition (XY) for skyltar extraheras fran
bildpositioner och skarning mellan bildvinklar fran
minst tva bilder
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Racken

Projektet bestar av foljande moment

Extraktionsalgoritmen avser att segmentera/detektera vagracken med neurala natverk i bade
bilder och laserdata. Neurala natverk for laserdata kan vara en storre utmaning, men

resultatet far utvisa om tekniken bara blir ett stdd till bildigenkanning eller om den blir fullt
produktionsanpassad.

« Algoritmen for bildigenkanning baseras pa befintliga och valbeprovade neurala natverk
som tranas for att identifiera vilka panoramabilder som innehaller vagracken i den
aktuella datamangden. Forslagsvis klassificeras racken enligt nedan

« Balkracke

« Stallineracke (vajerracke)
 RoOrracke

« Betongracke

« Utvardera algoritm for klassificering av laserdata via neurala natverk som tranas for
vagracken alternativt analys av laserdata i sektioner
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Vagmarkering

Projektet bestar av foljande moment

- Extraktionsalgoritmen avser att segmentera/detektera malade
linjer med neurala natverk i bilder men aven nyttja laserdata
for positionering.

« Algoritmen for bildigenkdnning baseras pa befintliga och
valbeprovade neurala natverk som tranas for att identifiera
vilka panoramabilder som innehaller malade linjer i den
aktuella datamangden.

« Typ av malad linje klassificeras och positionering sker genom
nyttjiande av laserdata

« Algoritmen som tas fram for detektion testas aven for
mojligheten att kunna tillstandsbeddma malade linjer. Att ta
fram en produktionsanpassad metod for tillstandsbeddmning
av malade linjer inom projektet bedéms som lag, men om
resultatet visar sig vara anvandbart bor ambitionen framfor allt
vara att bedoma mojligheten att forfina metoden i en framtida
vidareutveckling.

 Resultatet av positionerade malade linjer anpassas aven for
att i framtiden kunna nyttjas vid siktbeddmning
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Vagomradesgeometri

Projektet bestar av foljande moment

Extraktionsalgoritmen avser att detektera brytlinjer
genom att sektionsvis analysera laserdata.

 Laserdata sektioneras upp heltackande langs
vagnatet.

« Sektionerna analyseras for att detektera
brytpunkter och lutningar. For analysen anvands
geometriska parametrar som tas fram i projektet
for att passa en generell vagprofil. Det innebar
att algoritmen inte ar anpassad for vissa
speciella omstandigheter, exempelvis vid broar
och inne i tatorter. Se exempel nedan pa
brytpunkter som kan bli aktuella.




Grusvagar

Projektet bestar av foljande moment
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Intervjuer och inventering av de onskemal och ¥
tankar som finns hos Trafikverket nar det galler g
grusvagar.

Utvardera och analysera befintliga utvalda delar
av insamlade vagomradesdata fran allmanna
grusvagar.

Specificera och exemplifiera med hjalp av
befintliga programvaror de matstorheter, tillstand
och objekt som kan extraheras ur vagomradesdata
for vagar med grusslitlager.

Utfora tester och jamfora olika typer
skannersystem for att konstatera om det ar mojligt
att sanka produktkraven for vagomradesdata for
allmanna grusvagar.

Sammanstallning och redogorelse.
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Bilder

Dagen krav:
* Ingen del av bilden far vara tackt av utrustning.

Utmaningar for automatisk extrahering.
* Hur liten del av bilden kan behdva maskas bort?
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Punktmoln

Dagen krav

 Punkttatheten ska vara minst 1500 pkt/m2 och
homogent fordelad med likartat punktavstand
langs och tvars insamlingsriktningen over hela
omradet.

Utmaningar for automatisk extrahering.

Punkttathet inom ett intervall, 6vre grans far inte
overstigas.

« Distributionen, blir allt viktigare.
* Vinklade skannrar
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 Perpendikulart monterad skanner
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Positionering

Dagen krav

« Dar vagen mats i bada riktningar och
separationen mellan straken inte overstiger 5 cm
(1 sigma/km) sammanfogas straken till ett
homogent punktmoln. Overstiger separationen 5
cm (1 sigma/km) utreds orsaken och atgardas
innan strakutjamning sker till ett homogent
punktmoln.

« Bra positionering ar grunden till ALLT!
« Systemkalibrering
« Utjamnat punktmoln

« Filtrerat punktmoln
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Tack!
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