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Zastosowanie technologii Deep Learning do generowania
danych dla SmartCity LAB



HIKVISION - Kim jestesmy

Odkrywanie innowacyjnych sposobow
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Tto - Sytuacja w Polsce dotyczgca bezpieczenstwa

llos¢ incydentow drogowych, kolizji, zabitych oraz ofiar wypadkéw w Polsce w
latach 2013-2019
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Tto - Sytuacja w Polsce dotyczgca bezpieczenstwa na drogach

Bezpieczenstwo drogach w Polsce na tle innych krajow Unii Europejskiej
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Zrédto danych: Key Figures 2020 - Road safety targets
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Zadania nowoczesnego checkpoint

Wykrywanie naruszen w ruchu i generowanie dowodow aby
wptywac na zachowania kierowcow

Inteligentnie wykrywanie potencjalnie niebezpiecznych sytuacii
na drogach. Wdrazanie wczesnego ostrzegania o
niebezpiecznych zdarzeniach, w celu nikniecia wypadkow
drogowych.

ey o Lbieranie danych o ruchu w czasie rzeczywistym do analizy zbiorow
el a ‘ big data, w celu zapewnienia wsparcia stuzbom zarzgdzajgcym
o7 haie : ruchem, w petnym zrozumieniu sytuacji na drodze oraz aby
b=l gyiez GRS o © = umozliwic lepsze planowanie i zarzgdzanie ruchem.



Far, Go Further




Analiza Deep Learning dla Check Point w miescie

Funkcje jakie mogg by¢ realizowane w
ramach Checkpoint

Uzywanie telefonu

Eil Rozpozn.cmle klasy
oo pojazdu

f,E:j Rozpoznanie koloru
pojazdu

@ | Odczyt tablic ADR

= Jazda po linii
1| oddzielajgcej pasy

) | Niedozwolony
/i kierunek ruchu

) Dozwolony zakres
predkosci

7

T

Niezapiete pasy
bezpieczenstwa

Odczyt numerow
rejestracyjnych

Rozpoznanie marki
pojazdu

Pojazd bez tablic

Niedozwolona
Zmiana pasa

Zajmowanie
buspaséw

Location:test Lane No:01 Capture Time:2018-09-13 19:14:56 Plate No:pH18Ss Uehicle
ed :000knsh Vehicle Type:Van VUehicle Brand:FORD Belt Up or Not:No On the Phone:Yes Vehi
cle Color:white



Analiza Deep Learning dla Checkpoint w miescie

Rozwigzania sprzetowe wykorzystujgce technologie Deep Learning w ramach Checkpoint

ANPR dla matych
predkosci

Dark fighter technologia

ANPR, ADR (< 120 km/h)

Do 2 pasow ruchu

Odczyt rejestracji motocykli

Typ pojazdu, color, vehicle brand

Detekcja jazdy pod prad

a

ANPR dla duzych
predkosci

Deep Learning

ANPR, ADR (< 250 km/h)

Do 2 (5MP) / 3 (9MP) paséw ruchu
Odczyt rejestracji motocykli

Typ pojazdu, color, vehicle brand
Detekcja jazdy pod prad

Wspotpraca z radarem predkosci

ANPR dla duzych
predkosci

® Deep learning algorithm

® ANPR, ADR (<300 km/h)

® Detekcja predkosci

® Naruszenie czerwonego Swiatta

® Pozostate funkcje jak dla TCV



Analiza video Deep Learning w detekciji wykroczen

Wykroczenia - przejazd na czerwonym swiatle
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Analiza video Deep Learning w detekcji wykroczen

Wykroczenia - kierunek ruchu nie zgodny z oznakowaniem
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Analiza video Deep Learning w detekcji wykroczen

Rozwigzania sprzetowe wykorzystujgce technologie Deep Learning w detekcji wykroczen

Kamera Red Light e g32: Kamera Red Light
2 228

Vilolation+ANPR T—— Vilolation+ANPR+Radar

ANPR

Do 2 (5MP) / 3 (9MP) paséw ruchu

Video detekcja naruszen czerwonego swiatfa AP,

Detekcja naruszen czerwonego Swiatta poprzez Detekcja predkosci (radar)

: : .. Video detekcja naruszen czerwonego Swiatfa
integracja z kontrolerem sSwiatet J &

Detekcja naruszen czerwonego Swiatta poprzez

Detekcja jazdy pod prad

® Kierunek jazdy niezgodny z oznakowaniem integracja z kontrolerem swiatef

® Niedozwolona zmiana pasa ruchu lub jazda po linii ® Pozostate funkcje jak dla TCE



Analiza video Deep Learning dla detekciji przeptywu pojazdow

- Detekcja pojazdéw

. Srednia predko$é pojazdu

« Stan ruchu na pasie (ptynny, wolny,
zattoczony)

- Dlugosé kolejki na pasach ruchu

« Poziom zattoczenia

Odstep czasowy miedzy pojazdami
Dystans miedzy pojazdami

Zajetos¢ czasu

Zajetos¢ przestrzeni

Typ pojazdu (duzy, maty, motocykl)

N

Camera D1,



Analiza video Deep Learning dla detekciji przeptywu pojazdow

Rozwigzania sprzetowe wykorzystujgce technologie Deep Learning w Traffic Flow

Kamera Traffic Flow

Dark fighter technologia

Obiektyw motor zoom 8-32mm

Deep Learning

Do 4 pasow ruchu, dystans od 10-120 m
Funkcje: detekcja pojazddéw, srednia predkosc
pojazdu, stan ruchu na pasie (ptynny, wolny,
zattoczony), dtugos¢ kolejki pasdw, poziom

zattoczenia, inne

Kamera Traffic Flow+Radar

Obiektyw stato ogniskowy

Detekcja predkosci (radard do 250 km/h)

Do 4 paséw ruchu, dystans do 200 m

Funkcje: detekcja pojazdow, srednia predkos¢ pojazdu,
stan ruchu na pasie (ptynny, wolny, zattoczony), dtugos¢
kolejki paséw, poziom zattoczenia, inne

Sledzenie i wizualizacja do 128 pojazdéw



Analiza video Deep Learning dla detekciji przeptywu pojazdow

Dzien Niski poziom swiatta Ekstremalna ciemnosé¢
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HIKVISION

Dziekuje za uwage
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