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STRONA DOMOWA PROJEKTU
PODSTAWOWE INFORMACJE O PROJEKCIE

* HTTP://MULTIMED.BIZ /INZNAK / 01.07.2017 - 26.05.2021

Catkowity koszt realizacii projektu wynosi 6 902 082,72 zt,

Wartos¢ dofinansowania projektu ze srodkow Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego wynosi
5929720,59 zt

Termin realizacji projektu to 01.07.2017 — 30.06.2020 r.
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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 DROGOW YCH
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 INFORMATYZACII INFRATSRUKTURY DROGOWE! -
KOMUNIKACIJA - MINIMALIZACJA OKABLOWANIA

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



WARIANTY ZASTOSOWANIA SYSTEMU

[ 1 (e~

"Wiszqcy inteligentny znak drogowy"
Prawo ochronne U. Pat. RP nr 70133 (2016)

"WOLNOSTOJACY INTELIGENTNY ZNAK DROGOWY"

Nowe zgt. W.127001 (02.02.2018)

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

Nowe zgt. W.126998 (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 | STEFOCZENIOM W RUCHU DROGOWYM

Nowe wazne zastosowanie wynika z przygotowywanej leqgislacji: ity aAR ARV B
pl/wiadomosci/polska /jest-pomys¥%c5%82-zwalczenia-najwi%c4%9kszei-bol%c4%8 5czki-polskich-
dr%c3%b3g-chodzi-o-oczywiste-zdelegalizowanie-jazdy-na-zderzaku /ar-BB 1 é6gaXj2li=BBr5MK7




ALTERNATYWNE SCENARIUSZE
ZASTOSOWANIA SYSTEMU

INZNA

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



INTELIGENTNY ZNAK DROGOWY

V2XLORA'LTE

Sensor 1

T Sensor 2

Modut Modut .

o k K Modut Modut .
zasilania omunikac wyswietlacza zasilania 2
Modut zarzgdzania —  Sensor N

LTE

Centrum Zarzgdzania INZNAK

Zasoby sieciowe
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ULESZONY RADAR DOPPLEROWSKI

Sposdb poprawy

- OFERTA WDROiENlOWA iﬁ:;f;:,); :Tﬁzy
zazwyczaj charakteryzuje sie stosunkowo niskim stosunkiem sygnatu drogowych na
do szumu i jest podatny na zaktocenia elektromagnetyczne (EM) jﬁ?:r’:l owych
— NIESTANDARDOWA, TANIA KONSTRUKCIJA. ;':;dszz;"zz°f°"f°
— 1/Q CZUJINIK DOPPLERA: RSM2650 (B+B TECHNICS), P.433053

24 GHZ (K), WIAZKA 80°H/32°V, MOC 16 DBM.

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




SPEKTROGRAM SYGNALOW Z
CZUJNIKA MIKROFALOWEGO
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RADAR DOPPLEROWSKI: OBROBKA WSTEPNA
SYGNALOW
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czujnika

4000
3000
2000

1000

4] 100 200 300 400 500

7000

6000

5000

4000

3000

2000

1000

0 : : i
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 szumow 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 T
—— L Czujniki dopplerowskie
strefa wykrywania

Detektor wezowy
(Metrocount)

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

dopplerowski i X




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$é: TP / (TP+FN) 98.81% 96.01%
Doktadnosé: 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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LiCZba —— Metrocount
pojazdow |

[T

\ A~ / ~ /
V™ W"‘ J . _\%\,JM‘_,-"! . )

Liczba pojazdow

—— Doppler

| e S’rednia perkOS'C':

50 1+

40 1-

Srednia predkos¢

30 1

T T T T T T T
10-12 00 10-12 12 10-13 00 10-13 12 10-14 00 10-14 12 10-15 00



DODATKOWE EKSPERYMENTY: MODALNOSC WIBROAKUSTYCZNA

ESTYMACJA | KATEGORYZACJA RUCHU DROGOWEGO
-

Video camera

— ARTERIA (DROGA PRZELOTOWA)

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

— POJAZDY PRZEJEZDZAJACE (NA
PODSTAWIE NAGRANIA WIDEO)

— WYKRYWANIE CIEZKICH POJAZDOW

* | Accelerometer module top view

Tt
y

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




AKUSTYCZNE LICZENIE POJAZDOW | ,,WAZENIE”

— NIEKTORE MALE
POJAZDY MOGA
ZACHOWYWAC SIE
JAK CIEZKIE W
REPREZENTACII
AKUSTYCZNE)

Application of autoencoder to traffic noise
analysis;Journal of the Acoustical Society of
America

Multimedia Communications, Services &
Security 2017

12th International Road Safety Conference
GAMBIT 2018 Road Innovations for Safety
National and regional perspective

- Polski Kongres ITS 2017, 2018

22nd International Conference on Signal
Processing Algorithms, Architectures,
Arrangements, and Applications SPA 2018
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ZENIOWA SONDA AKUSTYCZNA — OFERTA WDROZE




OPRACOWANY AKUSTYCZNY CZUJINIK WEKTOROWY OPARTY NA

MIKROFONACH MEMS (PROF J. KOTUS,
PROF. G. SZWOCH, DOKTORANT A. SROCZYNSKI)
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Opoznienie

Ochrona wilasnosci intelektualnej (U. Pat. RP):

- Sonda natezeniowa - W.125097

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

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



KALIBRACJA | FILTRACJA KALMANA
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* ROZWOJ METOD ANALIZY DANYCH POZYSKIWANYCH
ZA POMOCA INTELIGENTNYCH ZNAKOW DROGOWYCH




\./Q N—"
' WSPOLCZESNIE STOSOWANE SIECI Q

00 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: .t

JETSON NANO, 1009%!, 67 X 45 MM

2 TIMES SMALLER NUMBER OF CORES AND ﬁl

MEMORY, INFERENCE TIME TO BE ESTIMATED.




WIZYJNA DETEKCJA | LICZENIE POJAZDOW

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




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 obiektow (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. — 47§ @ Fitering

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 PRAWE))



AUTOMATYCZNA ADAPTACJA MODELU

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
obiektéw.

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



TRENING Z ROZSZERZONYM ZBIOREM DANYCH O

Detecting Vehicles with The



URUCHOMIONA APLIKACJA

o ey

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

ad TR
|

Seagya

Wielospektralna
reprezentacja obrazéw




PODEJSCIE WIDEOANALITYCZNE
DO BADANIA STANU JEZDNI
OFERTA WDROZENIOWA

— NA POTRZEBY BADANIA ZDECYDOWANO SKORZYSTAC Z SIECI STACII
POMIAROWYCH GENERALNEJ DYREKCJI DROG KRAJOWYCH
| AUTOSTRAD. URZADZENIA TE, ZAMONTOWANE WZDtUZ GEtOWNYCH
DROG W KRAJU, WYPOSAZONE SA W KAMERE CCTV | ZESTAW
CZUJNIKOW 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.
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Zbior danych

27 kamer CCTV i stacji meteo

711 zdie¢ dla kazdej kategorii P PO
ie i kateg W L2 ) Polska
Pozna “_»' SN

Podziat na zbiory treningowy i
testowy: 70/30

ietle dziennym, o
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’ -4 -
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 krotsze 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. S

-/



Snieg
Pre-trained Nowe Sucha
CNN zadanie iezdnia
Mokra
jezdnia
Sie¢ NN:
Densenet201 a
wstepnie
wytrenowana Dotrenowanie
a Przycinanie Q Wzmocnienia: na bazie (finetuning)
® [osowy obrét Imagenet do
® odcien przewidywania
® jasnosé nowych
kategorii




INZNAK

Kategorie stanu jezdni




Doktadnos¢ (Accuracy)

srednia wartos¢ dla wszystkich kategorii
(najnowoczesniejsze podejscie radarowe: 95%)

Czutosc (Sensitivity)

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

Specyficznosc (Specificity)

wartosé srednia dla wszystkich kategorii

Publ. Polski Kongresy ITS Warszawa 2019, Polski Kongres Drogowy

Mikotajki 2019
Road slippery detection based on CCTV cameras using convolutional ;| )

neural networks, JOURNAL OF INTELLIGENT INFORMATION SYSTEMS (w rec.) (\ / bt
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Do data
ZDJECIA RGB

B8 pekniecie
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ADAPTACYJNY UKLAD ZASILANIA SOLARNO-WIATROWEGO
OFERTA WDROZENIOWA




UKLAD TESTOWANIA BILANSU ENERGETYCZNEGO
ZASILANIA AUTONOMICZNEGO

Uktad T 4
pomiarowy B
Sztuczne P
obcigzenie [




UKLAD POZYCJONOWANIA

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

GPIO KOMPUTERA STERUJACEGO.

it FROBOT
ﬁ HRAWO
: INDviomy




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 REFERENCY JNA IMPLEMENTACJA
JEST ZROBIONA PRZEZ EARTH SYSTEM RESEARCH LABORATORY
AGENCIJI NOAA

ALGORYTM WYMAGA OPERACI ZMIENNOPRZECINKOWYCH ALE
NIE JEST ZBYT OBCIAZAJACY DLA PROCESOROW. I
PRZYKLADOWO - ZAIMPLEMENTOWALISMY GO NA -
PROCESORZE 32 BITOWYM O WYDAJNOSCI 32 MIPS BEZ
KOPROCESORA ZMIENNOPRZECINKOWEGO. =R ome oo ome e
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ENERGOOSZCZEDNY WYSWIETLACZ MODULOWY —
OFERTA KOMERCJALIZACII




MODUL OPRACOWANEGO WYSWIETLACZA




t ACZENIE MODULOW | ICH STEROWANIE
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MODULY ZMONTOWANE W ZNAKU DROGOWYM -




MODULY ZMONTOWANE W TABLICY
INFORMACY JNEJ




AUTONOMICZNE ZRODLO ZASILANIA
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ALGORYTM_ W YZNACZANIA/ZALECANE) PREDKOSCI OPRACOWANY Z
UZYCIEM PTV VISSIM — ZAAWANSOWANEGO OPROGRAMOWANIA

DO SYMULACJI RUCHU

/

* interakcje pojazdu na
poziomie mikroskopowym

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

* realistyczny i szczegoétowy
przeglad przeptywu ruchu, i
skutkdwy’z mozliwosciq L]\'—
definiowania wielu
scenarius
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BADANIA TERENOWE




BADANIA TERENOWE
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INSTALACJA TESTOWA- POKAZ

Urzadzenie badawcze §as
INZNAK



AUTOSTRADA-POLSKA (WO) ) \/
’ UPOWSZECHNIANIE WYNIKOW, PROMOCIJA

41 publikacji konferencyjnych i kongresowych
13 artykutéw w czasopismach naukowych =,
Aktywne Strefy ptatneg rkowania i
i 2 St et edayats Polski Kongres Drogowy 2 x, ITS Warszawa 3 razy,
konferencje GDDKIA, Polskie Radio, promocja

medialna na licznych portalach:

(s Elomed

Technologia promowana w swiecie przez American Institute of Physics

S EurekAlert! | nauns

€ngineering 0

HOME NEWS RELEASES MULTIMEDIA MEETINGS

NEWS RELEASE 7-DEC-2020

Smarter traffic sign

gns corm ng Dopple

lert drivers in real

Peer-Reviewed Publicatior
ACOUSTICAL SOCIETY OF AMERICA

o o oo @ @ Print @ Emall App

Autonomiczne znaki
drogowe

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

AJTOSTRADY Inzynieria

HIGHWAYS. view maore
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e Gotowe do komercjalizacji:

1. - ULEPSZONY RADAR DOPPLEROWSKI
- AKUSTYCZNA SONDA POMIAROWA

- OPROGRAMOWANIE DO OBRAZOWEGO LICZENIA POJAZDOW

- MODULOWY ENERGOOSZCZEDNY WYSWIETLACZ

- AUTONOMICZNE ZRODEA ZASILANIA

- OPROGRAMOWANIE DO TRASPOZYCJI OBRAZU RGB -> W OBRAZ TERMOWIZYJNY
- OPROGRAMOWANIE Al DO OKRESLANIA STANU NAWIERZCHNI

- METODA OKRESLANIA ZALECANEJ PREDKOSCI W ZALEZNOSCI OD WARUNKOW
DROGOWYCH | NATEZENIA RUCHU
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FORMY WDRAZANIA WYNIKOW PROJEKTU




FORMY WDRAZANIA WYNIKOW PROJEKTU

1) WPROWADZENIE WYNIKOW DO WEASNEJ 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 RYNKOWE.J.

ZAKRES PRAW MAJATKOWYCH DO WYNIK()\[V PROJEKTU PRZYStUGUJE KONSORCJANTOM W PROPORCJI ODPOWIADAJACEJ FAKTYCZNEMU ICH
UDZIAtOWI W CAtKOWITEJ 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 USLUG Z WYKORZYSTANIEM REZULTATOW PROJEKTU.



PRACA ZOSTALA ZREALIZOWANA W RAMACH PROJEKTU POIR.04.01.04-00-0089/16,
ZATYTULOWANEGO INZNAK - ,,INTELIGENTNE ZNAKI DROGOWE DO ADAPTACYIJNEGO
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



