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PROJEKT BIOPUAP - WYSPA BIOMETRYCZNA

Komputer
Obudowa antykradziezowa
Monitor

Skaner dowoddw osobistych
Skaner naczyn krwionosnych dtoni
Urzadzenie do §ledzenia wzroku
Kamera

Pi6ro biometryczne (opcjonalnie)
Pulpit, konsola (10), kolumna (11)
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Brain and Mind Electrophysiology Lab.
Gdansk University of Technology

. 4 mm macrocontact

« 40 pim microcontact
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1. source localization disorder & 1)
o oae. 7

2. disturbance in differentiation of sounds —
WHERE, WHEN AND HOW IS HUMAN VERBAL MEMORY ENCODED?
3. disturbance in analysis of temporal aspects of a sound

—woro ] PRE  EARLY LATE POST
signal T : i "

Auditory lateralization (dominance) disturbances 5.
Perception of competing signals disorder 5.

BRAIN REGION
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*Locate effective stimulation sites and determine
strategies for optimal electrical stimulation used
to improve memory.
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CyberRadar. Nowatorskie urzadzenie do
walki z Covid-19 od naukowcow PG |
GUMed

Na zdjeciu od-Iewej: prof. Krzysztof Narkiewicz, piel. lic. Wiestawa Kucharska, dr n. med.
Beata Graff oraz prof. Andrzej Czyzewski. Fot. Bartosz Banka/PG
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STRONA DOMOWA PROJEKTU
PODSTAWOWE INFORMACJE O PROJEKCIE

* HTTP://MULTIMED.BIZ /INZNAK / 01.07,201Z2SIER2:2024

Catkowity koszt realizacji projektu wynosi 6 902 082,72 zt.

Wartose dofinansowania projektu ze srodkow Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego wynosi
592972059 zt

Termin realizacji projektu to 01.07.2017 — 30.06.2020 .
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INZNAK

PROJEKT INZNAK — ,,INTELIGENTNE ZNAKI DROGOWE DO ADAPTACYJNEJ REGULACJI RUCHU POJAZDOW KOMUNIKUJACE SIE W
TECHNOLOGII V2X”

MOTYWACJA BADAN: ZASTOSOWANIE NOWOCZESNYCH TECHNOLOGII ICT W INTELIGENTNYCH ZNAKACH DROGOWYCH
ZWIAZANIE WYSWIETLANEJ PREDKOSCI Z MONITOROWANIEM RUCHU DROGOWEGO. SENSORY WBUDOWANE W ZNAK DROGOWY
POTRZEBA UWZGLEDNIENIA AKTUALNEGO STANU NAWIERZCHNI DROG NA DOBOR ZALECANEJ PREDKOSCI JAZDY

NOWOCZESNY WYSWIETLACZ MODULOWY

C-ITS (COOPERATIVE ITS) - PROPOZYCJA ODPOWIEDZI NA WYMAGANIA INFORMATYZACIJI INFRATSRUKTURY DROGOWE! -
KOMUNIKACIJA - MINIMALIZACJA OKABLOWANIA

»Inteligentne znaki drogowe do adaptacyjnego sterowania ruchem pojazdow,
komunikujace sie w technologii V2X " — INZNAK
Projekt wspoétfinansowany ze srodkéw
Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego



WARIANTY ZASTOSOWANIA SYSTEMU

[ ] D=

"WOLNOSTOJACY INTELIGENTNY ZNAK DROGOWY"

PRAWO OCHRONNE U. PAT. RP NR 70132 (2016)

Nowe zgt. W.126998 (02.02.2018)

"Wiszqgcy inteligentny znak drogowy"

Prawo ochronne U. Pat. RP nr 70133 (2016)

Nowe zgt. W.127001 (02.02.2018)

Znak drogowy moze by¢ ponadto
wykonany w wersji wozonej.




KOMUNIKACJA V2X

Communication system for Intelligent Road Signs network;
Models and Technologies for Intelligent Transportation Systems (MT-
ITS) - 6th International Conference






SCENARIUSZE ZASTOSOWANIA SYSTEMU

GLOWNY CEL: ZAPOBIEGANIE KOLIZJOM | STLOCZENIOM W RUCHU DROGOWYM

Nowe wazne zastosowanie wynika z przygotowywanej leqgislacji: ey oA A A i Ree 1 Va1

pl/wiadomosci/polska /jest-pomys%c5%82-zwalczenia-najwi%c4%9 Qkszej-bol%c4%8 5 czki-polskich-
dr%c3%b3g-chodzi-o-oczywiste-zdelegalizowanie-jazdy-na-zderzaku /ar-BB 1 6qaXj2li=BBr5MK7




ALTERNATYWNE SCENARIUSZE
ZASTOSOWANIA SYSTEMU

Wyprzedzanie w martwej strefie, Cztowiek lub zwierzyna Przeszkody w warunkach Sugestie objazdéw
zator za zakretem na drodze niskiej widocznosci



INTELIGENTNY ZNAK DROGOWY

INZNAK

V2XLORALTE

T Sensor 1
Sensor 2
:'- J M?du'l Mod.ul Modut Modut :
] zasilania komunikae wyswietlacza zasilania *
Modut zarzqdzania —»  Sensor N

Centrum Zarzqdzania INZNAK

Zasoby sieciowe

llustracja koncepcji Inteligentnego

znaku drogowego INZNAK




— CZUJNIK DOPPLEROWSKI (KONSTRUKCJA NIESTANDARDOWA)

— AKUSTYCZNY CZUJNIK WEKTOROWY (KONSTRUKCJA
NIESTANDARDOWA),

— SKANER BLUETOOTH (OPRACOWANY SKANER)

— KAMERA WIDEO | OPROGRAMOWANIE DO WIDEOANALITYKI
(OPRACOWANE OPROGRAMOWANIE)

— LIDAR (ROZWIAZANIA KOMERCY JNE)

— PNEUMATYCZNY DETEKTOR RUROWY (DO CELOW POROWNAWCZYCH)
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OPROGRAMOWANIE DO SYMULACJI RUCHU

* interakcje pojazdu na
poziomie mikroskopowym

* potgczone pojazdy
autonomiczne (CAV) oraz
mobilnos¢ jako ustuga ./
(Maas)

* realistyczny i szczegotowy
przeglgd przeptywu ruchu i
skutkdwyz mozliwosciq ~—
definiowania wielu

,»,CO, jesli”

scenarius




PROF. G. SZWOCH




zazwyczaj charakteryzuje sie stosunkowo niskim stosunkiem sygnatu
do szumu i jest podatny na zaktocenia elektromagnetyczne (EM)

ULESZONY RADAR DOPPLEROWSKI
- OFERTA WDROZENIOWA

— NIESTANDARDOWA, TANIA KONSTRUKCJA.
— 1/Q CZUJNIK DOPPLERA: RSM2650 (B+B TECHNICS),
24 GHZ (K), WIAZKA 80°H/32°V, MOC 16 DBM.

— WZMACNIACZ SYGNALU (NIESTANDARDOWY) + PRZETWORNIK A /D.

— MIKROKOMPUTER RASPBERRY Pl 3B:

AKWIZYCJA | ANALIZA SYGNALU ON-LINE,
OBROBKA WSTEPNA: TLUMIENIE ZAKLOCEN,
WYBOR JEDNEGO KIERUNKU,
WYKRYWANIE | SLEDZENIE POJAZDOW,
POMIAR PREDKOSCI.

Algorytm oparty na ocenie réznicy pomiedzy widmami fazowymi
sygnatow rejestrowanych z dwéch kanatéw wyjsciowych 1/Q
czujnika, obliczonych za pomoca szybkiej transformaty Fouriera

Sposdéb poprawy
skutecznosci analizy
ruchu pojazdéw
drogowych na
drogach
dwukierunkowych i
uktad do stosowania
tego sposobu —

P.433053




SPEKTROGRAM SYGNALOW Z
CZUJNIKA MIKROFALOWEGO

* PROBLEMY:

7000

6000

5000

1000 Interferencje elektromagnetyczne
3000
L Sygnat z samochodu
2000 ]
1000 ' ;

b ol — i Odbicia sygnatu

4] 100 200 300 400 500




RADAR DOPPLEROWSKI: OBROBKA WSTEPNA
SYGNALOW

Spektogram sygnatu z
czujnika

0 100 200 300 400 500

0 100 200 300 400 500

Dlatego roznica faz jest wykorzystywana do obliczenia funkcji wazenia, ktora jest
nastepnie mnozona przez widma amplitudy sygnatu czujnika. W ten sposéb zmniejsza
sie poziom szumodw i zaktocen EM, co umozliwia dalszg analize sygnatu.



: DETEKCJA POJAZDOW

RADAR DOPPLEROWSKI




TEST: RADAR DOPPLEROWSKI | DETEKTOR WEZOWY

Jesli pojazdy poruszaja sie bardzo blisko siebie, pojazd
jadacy z tytu moze pozostac niewykryty.

113 Ty
=84 | Czujniki dopplerowskie

strefa wykrywania

Detektor wezowy
(Metrocount)

._1\‘

Czujnik . N 2018-10-13 06:59:50,

dopplerowski |\ h




Daily average no. of vehicles

RADAR DOPPLEROWSKI: WYNIKI
(Z JEDNEGO MIESIACA)
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— 75 H NAGRYWANIA, 4184 POJAZDY (W JEDNA STRONE).
— POROWNANIE CZUJNIKA DOPPLEROWSKIEGO Z PNEUMATYCZNYM
DETEKTOREM RURKOWYM METROCOUNT MC5600

Czujnik Doppler Rurki

TP - wtasciwa detekcja 4060 4014
FN - brakujgce detekcje 49 167
FN/1h 0.65 2.23
FP - fatszywe wykrywanie 75 3
FP/1h 1.00 0.04
Precyzja: TP / (TP+FP) 98.19% 99.93%
Czutos¢: TP / (TP+FN) 98.81% 96.01%
Doktadnosc¢: TP / (TP+FP+FN) 97.04% 95.94%




TEST: RADAR DOPPLEROWSKI | DETEKTOR WEZOWY

— ROZNE STREFY DETEKCJI POWODUJA ROZNICE
W MIERZONEJ PREDKOSCI - POJAZDY ZAZWYCZAJ PRZYSPIESZAJA
MIEDZY STREFAMI DETEKCIJI.
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DODATKOWE EKSPERYMENTY: MODALNOSC WIBROAKUSTYCZNA

ESTYMACJA | KATEGORYZACJA RUCHU DROGOWEGO
-

Video camera

— ARTERIA (DROGA PRZELOTOWA)

— GORA: StUP ZNAK DROGOWY, NA
WYSOKOSCI 1 M NAD ZIEMIA

— POJAZDY PRZEJEZDZAJACE (NA
PODSTAWIE NAGRANIA WIDEOQ)

— WYKRYWANIE CIEZKICH POJAZDOW

" | Accelerometer module top view

\
T

- Eksperymenty rozwiniete w ramach Rozprawy
doktorskiej Karoliny Marciniuk obronionej (z wyrdznieniem)
w Politechnice Gdanskiej w 2019 r.




AKUSTYCZNE LICZENIE POJAZDOW - WAZENIE

— NIEKTORE MALE Analog Stereo Sound Sensor with ground truth event tracking )
POJAZDY MOGA, W= | | | ’
ZACHOWYWAC SIE _—
JAK CIEZKIE W 201 % Realata I,
REPREZENTACIJI
AKUSTYCZNE) |
g 80} ik
Application of autoencoder to traffic noise %
analysis;Journal of the Acoustical Society of g 60 -
P o Fk|lx * * % ¥ . : 12
Multimedia Communications, Services & m
Security 2017 |
12th International Road Safety Conference ol Il iy ’ Tl * 1
GAMBIT 2018 Road Innovations for Safety ‘ I l ‘ ’ | n
Naﬁon.cl Riigeeional perspsctive 0 ‘ | l“l ..nhdi..l.l Ld”.]“m | [-A‘l|. \h‘ ‘ ‘J ”u i il Lul ”‘JJ.L').‘H“ il ” J.I.?
- Polski Kongres ITS 2017, 2018 0 20 60 80
22nd International Conference on Signal tlme [s]

Processing Algorithms, Architectures,
Arrangements, and Applications SPA 2018

vehicle type [class]



NATEZENIOWA SONDA AKUSTYCZNA — OFERTA WDROZENIOWA




OPRACOWANY AKUSTYCZNY CZUJINIK WEKTOROWY OPARTY NA

MIKROFONACH MEMS (PROF. J. KOTUS,
PROF. G. SZWOCH, DOKTORANT A. SROCZYNSKI)
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Ochrona wiasnosci intelektualnej (U. Pat. RP):

- Sonda natezeniowa - W.125097

Sonda natezeniowa wraz z ukfadem korekcji i
uktadem kalibracji oraz sposéb korekcji i
kalibracji tej sondy natezeniowej — P. 422287

- Sonda natezeniowa wraz z uktadem kalibracji
oraz sposob kalibracji tej sondy - P.432442



KALIBRACJA | FILTRACJA KALMANA
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SKANER BLUETOOTH
T. SMIALKOWSKI

* URZADZENIA SA SKUTECZNIE REJESTROWANE.

s 7
o \A/IE
vy .

 NIEWIELE URZADZEN TYPU CAR AUDIO WYKRYWANYCH W CIAGU DNIA.

Dzienna liczba urzadzen Bluetooth

== Audio/Video

200 1 == Phone

Liczba urzadzen BT

@.o\' @.0'5 @”‘) @.o“ c’E,.o" o%“’x db.s’*




« ROZWOJ METOD ANALIZY DANYCH POZYSKIWANYCH
ZA POMOCA INTELIGENTNYCH ZNAKOW DROGOWYCH




\/@ N—
WSPOLCZESNIE STOSOWANE SIEC] Q

OQ NEURONOWE W ANALITYCE WIDEO

. R-CNN (2014)
. SPP-NET (2014)

. FAST R-CNN (2015)
. FASTER R-CNN (2015)
. YOLO (2016)

. SSD (2016)

. R-FCN (2016)

. SQUEEZEDET (2017)




JETSON TX2

SIZE : 87 X 50 MM

PRICE: 480$

256 PASCAL CORES, 8GM GPU-MEMORY,
SPECIALIZED OPTIMIZATION STRATEGIES WITH
TENSORRT

SSD Lite MobileNet v2 FPS

NEW PRODUCT:

JETSON NANO, 1009$!, 67 X 45 MM

2 TIMES SMALLER NUMBER OF CORES AND l
MEMORY, INFERENCE TIME TO BE ESTIMATED. -




WIZY JINA DETEKCJA | LICZENIE POJAZDOW

ISTOTNE ULEPSZENIA W WYKRYWANIU OBIEKTOW GtOWNIE DZIEKI NOWYM
ARCHITEKTUROM CNN | DUZYM ZESTAWOM DANYCH
UZYTO SIECI SQUEEZEDET

feature
map

Bounding Final
boxes detections

Wou, Bichen, et al. "Squeezedet: Unified, small, low power fully convolutional neural networks for real-time object detection for autonomous
driving." Proceedings of the IEEE Conference on Computer Vision and Pattern Recognition Workshops. 2017.



WYTRENOWANY MODEL

MODEL WYTRENOWANY ZOSTAL NA 83000 ZDJEC Z BAZY UA-DETRAC
(PRAWIE 1 MILION OZNACZONYCH POJAZDOW). MODEL SPISUJE SIE BARDZO
DOBRZE GDY WARUNKI TESTOWE (KAT PATRZENIA KAMERY, WARUNKI
OSWIETLENIOWE) SA ZBLIZONE DO ZDJEC W BAZIE.




Nowoczesne detektory obiektéw (Deep Learning) wymagajg ogromnych ilosci
danych z adnotacjami

Dostepne wstepnie wytrenowane modele nadal wymagajg dopracowania, aby
dobrze dziata¢ z danymi zaobserwowanymi podczas wdrazania

Jak dostroi¢ modele bez nadzoru?

...Uzylismy klasycznych algorytmow odejmowania tta, aby wytrenowac¢ NN z
wykorzystaniem ogromnej ilosci danych



DETEKCJA OBIEKTOW / POJAZDOW

OSTATNIE LATA PRZYNIOSLY WYRAZNA POPRAWE SKUTECZNOSCI STOSOWANYCH ALGORYTMOW, GLOWNIE ZE WZGLEDU NA
DOSTEPNOSC OGROMNYCH ZBIOROW DANYCH | NOWYCH ARCHITEKTUR SPLOTOWYCH SIECI NEURONOWYCH

Obecnie do detekcji pojazdow
wykorzystujemy architekture
SqueezeDet.

Wou, Bichen, et al. "Squeezedet: Unified, small, low power fully convolutional neural networks for real-time object detection for autonomous
driving." Proceedings of the IEEE Conference on Computer Vision and Pattern Recognition Workshops. 2017.




WIDEOQO Z INTELIGENTNEGO ZNAKU
DROGOWEGO

e Sie¢ neuronowa zapewnia
bardziej stabilne i precyzyjne
wyniki niz deterministyczne
algorytmy odejmowania tta

Klasyfikacja pojazdéw na podstawie wideo
(wczesniej akustyczna) — min. 3 klasy

ODEJMOWANIE TtA (PO LEWEJ), SIEC NEURONOWA (PO PRAWEJ)



AUTOMATYCZNA ADAPTACIA

DOTRENOWYWANIE MODELU NA DETEKCJACH O NISKIEJ PEWNOSCI ALE
DOBRZE SLEDZONYCH PRZEZ ALGORYTM TRACKINGU




MOZLIWE ROZWIAZANIA:

1. SLEDZENIE SWIATEL DROGOWYCH
2. UZYCIE KAMER TERMOWIZYJNYCH

W JAKI SPOSOB WYGENEROWAC DANE
POTRZEBNE DO TRENINGU SIECI2




GENEROWANIE SZTUCZNEGO ZBIORU DANYCH
WYKORZYSTANIE ALGORYTMU NEURAL STYLE TRANSFER'

Neuronowy transfer stylu obrazu jako alternatywa
termowizji - oryginalna idea

=I Aby uzyskaé reprezentacje stylu
obrazu wejsciowego, uzywamy
przestrzeni funkcji pierwotnie
zaprojektowanej do
przechwytywania informacji o
teksturze. Ta przestrzen funkcji
jest zbudowana na
odpowiedziach filtréw w kazdej
warstwie sieci splotowe|.
Odwzorowuje korelacje miedzy
réznymi odpowiedziami filtréw w
przestrzennymch mapach

obiektdw.

1 - Gatys, Leon A., Alexander S. Ecker, and Matthias Bethge. "A neural algorithm of artistic style.", 2015.



TRENING Z ROZSZERZONYM ZBIOREM DANYCH O
»SYMULOWANA TERMOWIZJE” — OFERTA WDROZENIA

==

’laf‘-l' P

fer for Detecting Vehicles with Thermal
ignal Pr i
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URUCHOMIONA APLIKACJA

e MODUL LICZACY
e DZIALA PRZY 9,2 FPS NA
NVIDIA JETSON TX2

e LU TP

Wielospektralna
reprezentacja obrazéw




PODEJSCIE WIDEOANALITYCZNE
DO BADANIA STANU JEZDNI
OFERTA WDROZENIOWA

— NA POTRZEBY BADANIA ZDECYDOWANO SKORZYSTAC Z SIECI STACJI
POMIAROWYCH GENERALNEJ DYREKCJI DROG KRAJOWYCH
| AUTOSTRAD. URZADZENIA TE, ZAMONTOWANE WZDtUZ GtOWNYCH
DROG W KRAJU, WYPOSAZONE SA W KAMERE CCTV | ZESTAW
CZUINIKOW DO POMIARU WARUNKOW POGODOWYCH.

— W CELU AGREGACIJI TYCH DANYCH STWORZONO APLIKACJE DO
POBIERANIA | ARCHIWIZOWANIA ZDJEC DROGOWYCH ORAZ
ODPOWIADAJACYCH IM WARUNKOW ATMOSFERYCZNYCH. DO
PRZETWORZENIA ZEBRANEGO ZBIORU ZDECYDOWANO WYKORZYSTAC
SPLOTOWE SIECI NEURONOWE.



Zbidr danych

27 kamer CCTV i stacji meteo

O 711 zdje¢ dla kazdej kategorii

Podziat na zbiory treningowy i
testowy: 70/30
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Sieci neuronowe DenseNet

Nowe prace badawcze (publikacje Cornell University z 2018 r.) wykazaty,
ze sieci splotowe mogg by¢ znacznie bardziej efektywne w treningu, jesli
zawierajg krétsze potgczenia miedzy warstwami w poblizu wejscia i tymi
zblizonymi do wyjscia. Dense Convolutional Network (DenseNet) tgczy

kazdg warstwe do kazdej innej warstwy z wyprzedzeniem.

Kod i wstepnie wytrenowane modele sg dostepne na stronie
https://github.com/liuzhuang13/DenseNet. N

—
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Doktadnos¢ (Accuracy)

srednia wartosé¢ dla wszystkich kategorii
(najnowoczesniejsze podeijicie radarowe: 95%)

Czutosc (Sensitivity)

wartosci sredniej dla wszystkich kategorii.
(najnowoczesniejsze podejicie dzwiekowe: 93,2%)

Specyficznosc (Specificity)

wartos¢ srednia dla wszystkich kategorii

Publ. Polski Kongresy ITS Warszawa 2019, Polski Kongres Drogowy

Mikotaijki 2019
Road slippery detection based on CCTV cameras using convolutional ; }

neural networks, JOURNAL OF INTELLIGENT INFORMATION SYSTEMS (w rec.) (\ ) e \
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ADAPTACYJNY UKLAD ZASILANIA SOLARNO-WIATROWEGO
OFERTA WDROZENIOWA




UKLAD TESTOWANIA BILANSU ENERGETYCZNEGO
ZASILANIA AUTONOMICZNEGO




UKLAD POZYCJONOWANIA

UKLAD POZYCJONOWANIA
ZREALIZOWANY JEST PRZEZ DWA
SILOWNIKI ELEKTRYCZNE 12 V
ORAZ DWUKANALOWY
STEROWNIK SILNIKOW PRADU
STALEGO — DFROBOT (A DUAL DC
MOTOR DRIVER SKU: DRIO041).
DZIEKI TEMU STEROWNIKOWI
MOZNA STEROWAC SILOWNIKI
BEZPOSREDNIO PRZEZ PORTY
GPIO KOMPUTERA STERUJACEGO.




WIDOK INSTALACII




WYLICZANIE POZYCJI SLONCA

DO WYLICZANIA POZYCJI WYKORZYSTANO ALGORYTM
OPISANY W ARTYKULE:

»LOW-PRECISION FORMULAE FOR PLANETARY POSITIONS”, VAN
FLANDERN, T. C.; PULKKINEN, K. F., ASTROPHYSICAL JOURNAL
SUPPLEMENT SERIES, VOL. 41, NOV. 1979, P. 391-411.

ALGORYTM JEST ZAIMPLEMENTOWANY W WIELU
ROZWIAZANIACH, M.IN. W ON-LINE KALKULATORACH
POZYCJI SLONCA. DLA NAS REFERENCYJNA IMPLEMENTACJA
JEST ZROBIONA PRZEZ EARTH SYSTEM RESEARCH LABORATORY
AGENCIJI NOAA

ALGORYTM WYMAGA OPERACJI ZMIENNOPRZECINKOWYCH ALE
NIE JEST ZBYT OBCIAZAJACY DLA PROCESOROW. e e b T IE
PRZYKLADOWO - ZAIMPLEMENTOWALISMY GO NA e R —
PROCESORZE 32 BITOWYM O WYDAJINOSCI 32 MIPS BEZ )

KOPROCESORA ZMIENNOPRZECINKOWEGO. TR e me e



POMIARY ZASILANIA AUTONOMICZNEGO

Tytut wykresu
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LABORATORIUM WYSWIETLACZY — SILED SP. Z O.O.
T. SMIALKOWSKI. A. SROCZYNSKI

LED, OLED, e-papier



ANALIZY

(M. IN. LUMINANCJI | CHROMATYCZNOSCI W CELU ZASTOSOWANIA KOREKCJI)
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BADANIA TERENOWE




BADANIA TERENOWE
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INSTALACJA TESTOWA- POKALZ



DEMONSTRACJA POLACZENIA
Z DROGOWYM ZESTAWEM POMIAROWYM
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Inteligentny Rozwoj Rozwoju Regionalnego
TECHNOLOGIE

Plany wdrozeniowe:

* instalacja demonstratorow technologicznych na drogach GDDKIA o/ Gdansk

» zastosowanie technologii w ramach ”inteligentnego Chmurowego
Akustyczno-Wizyjnego Systemu Bezpieczenstwa”

Pawet Piechowiak
Doradca Zarzadu &/
+48 516 199 510
p.piechowiak@eldro.pl
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Propozycja 1: Potgczenie Obwodnicy Tréjmiasta (droga S6) z autostradg Al przed weztem Rusocin
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Propozycja 2: Obszar wezta Gdans|
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UPOWSZECHNIANIE WYNIKOW, PROMOCJA

41 publikacji konferencyjnych i kongresowych
13 artykutéw w czasopismach naukowych
Polski Kongres Drogowy 2 x, ITS Warszawa 3 razy,
konferencje GDDKIA, Polskie Radio, promocja
medialna na licznych portalach:

HOME NEWS RELEASES MULTIMEDIA MEETINGS

NEWS RELEASE 7-DEC-2020

Smarter traffic signs ahead?

Smart traffic signs combining Doppler radar and video with acoustic and weather sensors can

t drivers in real time to hazards ahead

Pe bl 0
ACOQUSTICAL SOCIETY OF AMERICA

oooo@ & Print @ Email App

n

and v er + e
r and
rivers in real-time of " ‘ <
collisions on highways.

g of the Acoustical

IMAGE: RESEARCHERS IN POLAND HAVE CREATED
SMART ROAD SIGNS THAT USE BUILT-IN DOPPLER
RADAR, VIDEO, AND ACOUSTIC RADAR AND
WEATHER STATIONS TO MONITOR ROAD TRAFFIC
AND CONDITIONS TO WARN DRIVERS IN REAL
TIME OF HAZARDS AND PREVENT COLLISIONS ON
HIGHWAYS. view more

employing passive ac

microwave Doppler Radar sensor." will be

N/

Technologia promowana w $wiecie przez American Institute of Physics

& EurekAlert! | ms



u Wyniki XXVI edycji Konkursu o Nagrode Siemensa

Znamy laureatéw XXVI edycji Konkursu o Nagrode Siemensa. Jury wytonito sposréd uczestnikéw
najlepszych naukowcéw, zespoty badawcze oraz absolwentéw studiéw I i Il stopnia, a Rektor Politechniki
Warszawskiej przyjat te rekomendacje.

Konkurs o Nagrode Siemensa

U Eleg ‘7’0 =
njj
Polueflhn ko

z Politechnika Warszawska stuzy promowaniu wybitnych

Konkurs organizowany przez firme Siemens wspélnie z
osiannigé w technice i badaniach wauko‘-.wth prowadzonych przez pracownikow instytucji akademickich i
ozaakademickich w Polsce oraz absolwentow uczelni wyzszych.

Do konkursu zgtaszane sa prace zwigzane z zakresem dziatalnosci firmy Siemens. Sposrod wnioskow z catej Polski

izigki wsparciu firmy

Jury wybrato najlepsze prace, ktore
Siemens - fundatora nagrody. Rektor Politechnik

SZanse na

rszawskiej przyjat rekomendacje Jury i przyznat nastepujace

nagrody.
Lista laureatow XXVI Konkursu o Nagrode Siemensa:

Nagroda badawcza

» prof. dr hab. inz. Andrzej vski, dr hab. inz. Grzegorz Szwoch, dr hab. inz. Jézef Kotus, dr hab. inz. Piotr
Szczuko, drmz.P‘otrOcy drinz. Karolina Marciniuk, mgr inz. Andrzej Sroczynski, mgrinz. Tomasz Smiatkowski
Wydziatu Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki Politechniki Gdariskiej za prace pt. .Inteligentne
ant'ﬂor‘ﬂ?cznc znaki drogowe do adaptacyjnego sterowania ruchem pojazdow”
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MECHANIZM INDYWIDUALNEJ SPRZEDAZY POSZCZEGOLNYCH TECHNOLOGII:
- MODUL DO AKUSTYCZNEGO | OBRAZOWEGO LICZENIA POJAZDOW

—
.

- ULEPSZONY RADAR DOPPLEROWSKI
- AKUSTYCZNA SONDA POMIAROWA

- INTELIGENTNA STACJA METEO

- ENERGOOSZCZEDNY WYSWIETLACZ MODULOWY

- AUTONOMICZNE ZRODLA ZASILANIA

- TRASPOZYCJA OBRAZU RGB -> W OBRAZ TERMOWIZY IJNY

- OPROGRAMOWANIE Al DO OKRESLANIA STANU NAWIERZCHNI

B s O kW N

- METODA OKRESLANIA PREDKOSCI W ZALEZNOSCI OD WARUNKOW DROGOWYCH | RUCHU

=

/
/.



FORMY WDROZENIA WYNIKOW PROJEKT

1) WPROWADZENIE WYNIKOW DO WLASNEJ DZIALALNOSCI GOSPODARCZEJ KONSORCJANTA BEDACEGO PRZEDSIEBIORCA
POPRZEZ ROZPOCZECIE PRODUKCJI LUB SWIADCZENIA UStUG NA BAZIE UZYSKANYCH WYNIKOW PROJEKTU

2) UDZIELENIE LICENCJI NA KORZYSTANIE Z PRZYStUGUJACYCH KONSORCJANTOM PRAW WELASNOSCI INTELEKTUALNEJ
W DZIALALNOSCI GOSPODARCZEJ PROWADZONEJ PRZEZ INNEGO PRZEDSIEBIORCE

3) SPRZEDAZ PRAW DO WYNIKOW PROJEKTU W CELU WPROWADZENIA ICH DO DZIALALNOSCI GOSPODARCZEJ INNEGO
PRZEDSIEBIORCY

SPRZEDAZ PRAW DO WYNIKOW PROJEKTU ORAZ UDZIELENIE LICENCJI NA KORZYSTANIE Z PRZYStUGUJACYCH KONSORCJANTOM PRAW
WEASNOSCI INTELEKTUALNEJ W DZIALALNOSCI GOSPODARCZEJ PROWADZONEJ PRZEZ INNEGO PRZEDSIEBIORCE POWINNO ZOSTAC DOKONANE
PO CENIE RYNKOWEJ.

ZAKRES PRAW MAJATKOWYCH DO WYNIKO\/V PROJEKTU PRZYStUGUJE KONSORCJANTOM W PROPORCJI ODPOWIADAJACEJ FAKTYCZNEMU ICH
UDZIALOWI W CALKOWITEJ KWOCIE KOSZTOW KWALIFIKOWALNYCH PROJEKTU.




UMOWA LICENCYJNA

« WYSOKOSC OPLAT LICENCYJNYCH ZOSTANIE OKRESLONA NA PODSTAWIE RAPORTU
WYKONANEGO PRZEZ NIEZALEZNEGO RZECZOZNAWCE.

« WYSOKOSC OPLAT LICENCYJNYCH UZALEZNIONA JEST OD WIELKOSCI OSIAGNIETEJ SPRZEDAZY.
IM WIECEJ SPRZEDANYCH LICENCJI, TYM OPLATA ZA JEDNOSTKOWA LICENCJE JEST NIZSZA.

« LICENCJOBIORCA BEDZIE UISZCZAt. OPLATE LICENCYJNA, W USTALONEJ WYSOKOSCI, OD
PRZYCHODOW NETTO W DANYM ROKU KALENDARZOWYM, UZYSKANYCH Z TYTULU
UDOSTEPNIANIA / SWIADCZENIA UStUG Z WYKORZYSTANIEM REZULTATOW PROJEKTU.



DZIEKUJEMY ZA UWAGE

PRACA ZOSTALA ZREALIZOWANA W RAMACH PROJEKTU POIR.04.01.04-00-0089/16,
ZATYTULOWANEGO INZNAK - ,,INTELIGENTNE ZNAKI DROGOWE DO ADAPTACYINEGO
STEROWANIA RUCHEM POJAZDOW, KOMUNIKUJACE SIE W TECHNOLOGII V2X”, KTORY

JEST DOFINANSOWYWANY PRZEZ NARODOWE CENTRUM BADAN | ROZWOJU ZE
SRODKOW EUROPEJSKIEGO FUNDUSZU ROZWOJU REGIONALNEGO.

Fundusze — Unia Europejska
Europejskie INZNAK Europejski Fundusz -

Inteligentny Rozwdj Rozwoju Regionalnego



