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Matteknik for vagomrade oc for hantering och

visualisering av data




INTRODUKTION

Kombinerad matning av vagyta och vagomrade med mobil datainsamling

En gammal "vision” som nu blivit verklighet...




MATTEKNIK — SYSTEMBESKRIVNING

GeoTracker

= Satellit mottagare (GPS, GLONASS, GALILLEO)
= Troghetsplattform 250Hz

= Langdmaétare

Sensorer

= 8st SICK LMS PRO laserskannrar

2st 360° Ladybug5 kameror, 30 Mpixel

Extra sensorer
3 = Markradar, 4 samtidiga frekvenser

= 4-8st sensorer for yta (Gocator)
= 3st sensorer for profil (Gocator 32 KHz)

Programvara GeoTracker Office
= Bild och projektviewer 0.05-0.1 mm X

= Extrahering av laserdata (LAS 1.2) 0.2-0.3 mm
2-5cm

= Extrahering av data fran vagytesensorer
= Transformation till anvandardefinierat koordinatsystem etc.
= Bearbetning och sammanfogning av 360° bilder

Detektering av sprickor och vagskador (pagaende)
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MATTEKNIK — SYSTEMBESKRIVNING VAGYTA

GeoTracker Road Surface

4st Gocator sensorer for sektionsdata (yta)
Insamlingshastighet 5-110 km/h

Tackning 3.80 meter

Punktavstand sektion 1-2 mm
Sektionsavstand 2cm vid 80 km/h
Intensitet (graskala reflektion)

Punkttathet 30.000 - 300.000 punkter/m?
Matnoggrannhet 0.2 - 0.3 mm

3st Gocator sensorer for profildata
Punktfrekvens 32KHz
Matnoggrannhet 0.05 - 0.1 mm




PRODUKTER - INVESTERINGSPROJEKT

_—

Mobile Mapping for framstéallning av projekteringsunderlag har nu
anvants av Trafikverket i 10 ar.

Produkter avsedda for projektering i befintlig vagstrackning
= Projekteringskarta
=  Markmodeller
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PRODUKTER - VAGUNDERHALL

= Spardjup, tvarprofil, Tvarfall, kurvatur,
backighet

= |RI, makro och megatextur

= Sprickor och ytskador (sprickor, potthal,
stenslapp, lappning mm)

= Kantdjup, kantdeformationer

. = Vattenarea, ytavrinning, diken och
avvattning, dranering

= Vagmarkeringar, korfaltsbredd,
vagkant, racken (aven hojd), o
skyltar, plank, staket samt Ovrig -
objektinventering

Numberof Sateliles 19

= Belaggningsprojektering

= Belaggningsarea for upphandling,
tjocklek bundna lager (GPR)
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PRODUKTER - VAGUNDERHALL

Vagytedata och vagomradesdata som
punktmoln

Redovisning av:
= Spardjup
. Tvarfall
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PRODUKTER - VAGUNDERHALL

= Tvarfall var 20e meter
= Langsgaende lutningar var 10e meter

B — E T 2a| D



\\\I)

PRODUKTER - VAGUNDERHALL

Spardjup

Vi har fokuserat pa spardjup max men aven jamfort
vara resultat for spardjup hoger och vanster.

Bredd 320cm vilket motsvarar spardjup max17.

Repeterbarheten ar bra for alla kdrda strackor och
hastigheter (50, 70, 80 km/h).

Jamfort med VTIs data vilket ar baseras pa 320cm
(17 punkter) far vi ett ndgon storre spardjup. Denna
tendens syns aven tydligt i VTIs egna data.
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Stréicka A
Spdrejup max 320cm

Medelvarde alla kbrningar stricka A
jamfart med VTI spardjup max 321punkter
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PRODUKTER - VAGUNDERHALL

5

IRI (International Roughness Index)

RAd och gron linje ar IRI fran langsprofilen beréknat av
ProVal respektive VTl Matlab-kod. (ingen avvikelse finns).

IRI frdn WSP foljer referensdata valdigt bra och aven
langdmatning stammer bra.
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IRI frdn WSP mot VTl-referens enligt normalt validerings-
forfarande.

Krav ar 75% inom tratten, vi har 95%. n - ' |

(Normalt &r det 15 repetitioner och flera teststrackor.)
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UTVECKLING — DETEKTERING SPRICKOR OCH YTSKADOR

11

W\S I ) 300.000 punkter /m2  Georefererad punktda’ta med 2 mm grid (sektionsbredd 3.80m)



UTVECKLING — DETEKTERING SPRICKOR OCH YTSKADOR

. Sprickor

= Potthal/slaghal
. Stenslapp

. Blddning

. Lappning

= Aldrad belaggning, oxiderad yta

. = Annan defekt

Ytskador detekteras med bildbehandling, bearbetning av laserdata och hégupplésta Gocatordata
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UTVECKLING — DETEKTERING SPRICKOR OCH YTSKADOR

= HOgupplost laserdata, laserortofoto samt bilder
= Automatisk detektering med bildanalys (Al)

DEGREE PROJECT IN THE BUILT ENVIRONMENT,
SECOND CYCLE, 30 CREDITS

STOCKHOLM, SWEDEN 20716

Automatic image-based
13 road crack detection
methods

LIENE SOME
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PRODUKTER — INSPEKTION OCH DETEKTERING SKADOR TUNNEL

= Heltackande sektioner med bilder och laserdata
= Hogupplosta bilder for dokumentation av sprickor
= Automatisk detektering av skador i tunneltak over tid




PRODUKTER — INSPEKTION OCH DETEKTERING SKADOR TUNNEL

= Ny 360 kamera och belysning pa fordonet
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PRODUKTER- PREDIKTIVT UNDERHALL JARNVAG

Tk T

e N A
= Detektering av sprickor och slitage = oo oo k‘%‘%‘wf Va4

ﬁwq etz P N Vs

= Berakna nedbrytningsmodeller och www‘ W
utforma underhallsatgarder for
prediktivt underhall s e i e B

-------

Skador och slitage




VISUALISERING - VAGDATA

Visualisering ner pa gatuniva i Google Earth

bz seie 04 & 1 [2a b

KML ‘

= Visualisering av spardjup storre &n
20mm, redovisat varje meter i Google
Earth

= Aven lutningar for respektive sektion
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Google earth

Googleearth
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VISUALISERING - VAGDATA
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VISUALISERING/VERKTYG — VAGDATA KVALITETSKONTROLLER

E20 2016_323

= Punkttathetredovisning SR
= Medelavvikelse i hojd mellan korstrak
= Kontroll mot NNH (Nationella h6jdmodellen)




VISUALISERING/VERKTYG — 2D/3D VAGDATA

< c o mebilemapping wipgroup.se ationName= ; < & P s P °

Ett system fér samla, bearbeta, extrahera, och
konsumera data ex Laserdata och 360-bilder.

Samla, bearbeta, extrahera (expertsystem)

Tunga desktopprogramvaror (CAD plugins)

HTML

20 Konsumera E
Webbaserade |6sningar

* Kombinerad "viewer” for all data.

Matfunktionalitet

Dataextraherings- och Inventeringsfunktionalitet

Overlagra data, ex NVDB foreteelser
vagtillstandsdata.

Integrationsmaijligheter till andra verktyg

Anvandning av molntjanster
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VISUALISERING/VERKTYG — VAGDATA
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VERKTYG - "AUTOMATISK” OBJEKTSEXTRAHERING

=Bygger pa Al genom maskininlarning

=Definiera typmallar av objektstyper
(belysningsstolpe)
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Att téanka pa..
=  Semiautomatiska metoder S S —

as
= Val definierat laserdata (punkttathet,
brus m.m)

B e B e I

ESPDEEERD

= Begransat omrade

= Handpalaggning for att extrahera alla
objekt.

Process for analys verifiering av
"kandidater”
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VERKTYG — OBJEKTSEXTRAHERING TVARSEKTIONER

" Orbit 3DM Feature Extraction Standard 18.0.6
/

L., O

Workspace Inspector Preferences Save all Measure Select

@~ K Map2D Map3D Layout Navigation~ Selection~ Edit~

s

Select Section

'V ADMINISTRATION Object Inspector Slice View Oblique Parallel Extraction Asset Inventory Mobile Mapping Uas Mapping Profile Viewer

Open Section Previous HNext

'V ASSET INVENTORY

tory item

Procedures

Profiles & Cross Sections
Project

Point Cloud

Project 05

Path

Random profile

tions along path
Draw Select

Length: 56.70 m

Sections
Offset 0.00/m
Interval 10.00'm
Amount 6 sections
Width 75.00/m

Thickness 0.50/m

Prepare all sections

Profile

Stop Clear 7 points

Delivery

Export Point Cloud
Current All sections
162.530 Export

View Settings
V| PaintC
Filters
V| Profile bounding box
v Profile

131886
Slope (%)|
dZ(m)

d XY



VERKTYG - BLURRNING

= Personuppgiftslagen (PuL) ersétts av en !
striktare EU dataskyddsforordning GDPR
den 25 maj 2018

=Gaéller all information som kan identifiera
en person sasom ex foton/filmer m.m

Verktyg "blurrning”
*  Webbtjanster eller programvaror

- Teknik som bygger pa maskininlarning (Al) pa
stora testdataset

* Automatisk "blurrning av ansikten och
registreringsskyltar i bilder -90-95%

24

+ Verktyg manuell hantering av resterande 5-10%
samt aterkoppling ifran anvandare
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