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‘Necesidades

Introduccidn -Situacion actual
‘Lidar




* Mejora en la eficiencia durante los procesos de
inventario e inspeccion de senalizacion de
carreteras

* Mejora de la sequridad vial de los ciudadanos

Necesidades

* |ncrementar la durabilidad de las
infraestructuras

* Disponer de herramientas avanzadas para el
mantenimiento de las carreteras




*  Necesidad de inventarios mas objetivos

* Desarrollo Tecnologia LiDAR

Situacion actual *  Nuevas medidas para la mejora de la
seguridad vial

* Mejoras en el rendimiento de las
computadores




* Sistema de medicion basado en
tecnologia laser

- Sistema con informacion GPS
*Datos de intensidad (Reflectancia)
- Alta tasa de puntos por sequndo

*Posibilidad de incorporar captura de
imagenes
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Proyeccion

Rasterizacion
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Filtro por media de puntos
Giros de la senal
Rasterizado de senal

Reconocimiento de
contorno
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Filtro por media de puntos
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Rasterizado de senal
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Augas férreas : 41713223 puntos con 14 senales

RESUltadOS Brasil : 35714274 puntos con 30 senales

Guimaraes : 18054033 puntos con 10 senales




Lugar Ne° de puntos Senales Senales Tiempo de
localiadas identificadas calculo (s)

Lugo 41713223 12/14 11/12 94,4978
Resu |tad OS Brasil 35714274 23/30 21/23 77,5892

Portugal 18054033 9/10 8/9 29,4294







*Errores en la nube
*Puntos anomalos

*Valor erroneo de minimo de puntos

Causas de error *Problemas en el algoritmo de
reconocimiento de forma

*Problemas en el sistema de filtrado
*Direccion de analisis de la nube




*Sistema con una precision alta
*Facilidad de uso
Conclusiones *Proceso automatico

‘Independiente de la arquitectura




