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1. INFORMACION GEOGRAFICA DE REFERENCIA DE REDES DE TRANSPORTE

Urbana (ejes, calles, portales)
Red lineal 3D, con cobertura nacional, compuesta

por 5 modos de transporte

* Red viaria . .
Interurbana: carreteras, caminos (ejes, PK)

* Red por rail: lineas, PPKK, estaciones

* Red maritima: puertos

-{-{ * Red aérea: aerédromos, helipuertos
F-3
ﬂ}, * Red cable: telesillas, teleféricos, telesqui

€
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Conforme a INSPIRE

e Conexiones intermodales

Infraestructuras del
transporte vinculadas a
la red
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1. INFORMACION GEOGRAFICA DE REFERENCIA DE REDES DE TRANSPORTE

COMPLEJIDAD DE LA RED ACTUAL: Red completa de los cinco modos de transporte

Volumen de datos y modelo de red

v" 2.021.535 km en la red viaria (9.744.318 tramos)
v" 305.912 km de autopistas, autovias y carreteras convencionales.
v 262.340 km de viales en ambito urbano
v/ 190.545 PPKKy 12.444.426 portales

v" 21.750 km en la red ferroviaria (49.816 tramos)

v"19.900 infraestructuras, 1.113 aerédromos, 470 puertos
Caracterizacion del conjunto de datos

v" Red viaria:

v" Tramo (clase, titular, orden, calzada, acceso, firme, ncarriles, sentido, etc...)
v Vial (cddigo, dgc_via, tipo_vial, nombre, etc...)

v' Portal y PPKK (niUmero, extensidn, tipo_porpk, etc...)
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2. EVOLUCION DEL CONJUNTO DE DATOS. NECESIDADES Y OBJETIVOS
ACTUALIZACION

Geométrica

v’ Digitalizacién sobre PNOA

Alfanumérica
v Actualizacién conforme a Catalogos de titulares

v" Comunicaciones selectivas de titulares (cesiones, variantes, mejoras, etc...)
v' Otras fuentes oficiales (DGT, Catastro, INE)

v' Bots: deteccidn palabras clave

*Incidencias (Otras administraciones, otras areas del IGN, usuario final)

Instituto Geografico Nacional
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2. EVOLUCION DEL CONJUNTO DE DATOS. NECESIDADES Y OBJETIVOS

MEJORA

e Mejorar y completar el conjunto de datos vigente
e Adaptacion al vehiculo auténomo
e BIM

* Incremento de la delineacidon del trazado de las carreteras
e Inclusion y mejora de los atributos
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3. RED DE TRANSPORTES DE ALTA DEFINICION
ALCANCE

Instituto Geografico Nacional

La Red de Transporte de Alta Definicidn es la evolucién del conjunto de datos de la IGR RT que nace de la mano de técnicas automaticas de

deteccion de objetos sobre fuentes cuya disponibilidad se encuentra asegurada.

Incremento de los elementos de delineaciéon

Mejora geométrica de los elementos ya existentes

Mejora en la caracterizacién de la red vigente
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3. RED DE TRANSPORTES DE ALTA DEFINICION

PROYECTO Desarrollo y aplicacidon de algoritmos de Inteligencia Artificial

'
@ﬁ cotEsao
Ed Redes Transporte

Requisitos del proyecto

GRUPO A. Carreteras de calzada duplicada y de una sola
calzada (orden P, 1y 2)
+| ©125.143 kildmetros
eMarcas viales Iongitudinales, marcas viales puntuales, estructuras | BERY ODet.ec.c.i(’Sn de marcas horizoptales, p'ostp.r’ocesado de los elementos capturados,
L, definicion del eje e inferencia de atribucion.
eAplicacién en muestra de 2.000 km

Desarrollo de algoritmos de IA para la generacion de datos

para la Alta Definicidon de la red viaria

GRUPO B. Carreteras de una sola calzada de orden 3

©89.061 kilometros
eDeteccidon de marcas horizontales

Postprocesado de los datos para la correccién geométrica e
inferencia de atribucion de detalle

eContinuidad, definicion del eje e inferencia de atribucién

Generacion de los datos para la Alta Definicion a escala
nacional ™ Viales de &mbito urbano
ePiloto en determinadas ciudades

Desarrollo de |OS procesos que permitan transferir |a e ' eDeteccidon de marcas horizontales e inferencia de atribucion

informacion obtenida al modelo de datos de la IGR RT
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Desarrollo de algoritmos de IA

Segmentacion de lineas

1. Modelo de superresolucidon y segmentacion de viales
2. Generacién del conjunto de datos de entrenamiento

» 189.538 teselas digitalizadas (256x256 pixeles con un tamafio de pixel de 12,5 cm)

» 80% en carreteras del grupo Ay 20% en viales en ambito urbano

» Tres clases (lineas continuas, discontinuas largas y discontinuas cortas)

3. Arquitectura FPN (Feature Pyramid Network). Arquitectura de redes neuronales convolucionales

4. Arquitectura base: EfficientNetB5

Mascara real GT

5 Original Aug_0_525_204-1830.png § Mascara real GT

5. Meétricasy resultados
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Desarrollo de algoritmos de IA

Deteccion de seializacion puntual

Confusion Matrix

1. Generacion del conjunto de datos de entrenamiento fondo -
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4. Meétricasy resultados :
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Desarrollo de algoritmos de IA

Deteccion de rotondas

1.

2.

3.

Generacion del conjunto de datos de entrenamiento
Deteccion de objetos utilizando el modelo YOLOvV5

Resultados

Instituto Geografico Nacional

Deteccion de estructuras

Vias de desarrollo:

v

v
v
>

Modelo de segmentacion multiclase (Arquitectura FPN)
Modelo de deteccidon de objetos con YOLOvV5 (PNOA Imagen)
Desarrollo de procesos a partir de MDT y MDS

Modelos de deteccion de objetos sobre los resultados de la

segmentacion de lineas

Desarrollo de procesos sobre la nube de puntos LIDAR
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Postprocesado de datos

Continuidad lineal de las marcas longitudinales Generacion del eje

1. Vectorizacion Vias de desarrollo:

2. Continuidad de las marcas longitudinales discontinuas v" Obtencidn de la linea central de la superficie obtenida a partir

; del algoritmo de deteccion de viales.
3. Procesos de arreglo en casos particulares

v' Obtencidn de la linea equidistante entre bordes de calzada
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Postprocesado de datos

Inferencia de atribucion de detalle Postprocesado de datos en urbana
Tipo de tramo Inferencia de atributos:

v Calzada v NUmero de carriles

v Ndmero de carriles v Sentidos de giro permitidos

v" Situacion

v" Sentido
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4. PROYECTO Desarrollo y aplicacion de algoritmos de Inteligencia Artificial

Generacion de los datos para la Alta Definicidon a escala nacional

Ejecucion de los procesos desarrollados en las carreteras del Grupo A, Grupo B y viales en ambito urbano

Desarrollo de los procesos que permitan transferir la informacion obtenida al modelo de datos de la IGR RT

Mejora del grafo

Mejora de la caracterizacion

RTAD

Redes Transporte




EVORA

r:23

OBRIGADO PELO SEU TEMPO

Inteligencia artificial aplicada a la_

deteccion automatica de marcas waies

w2

=~
'''''

- g -y ap—



