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01. Enquadramento

Rodeiras

§ Conforto + Seguranca
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01. Enquadramento

Historico dos equipamentos de medicao utilizados na rede operada pela BRISA

QREGUA [...,2015] OLCMS [2018,2021] Tec. LiDAR [2024,...[

I
1
-

QTec. LiDAR [2016,2018] OPERFILOMETRO LASER [2020,...[




@MN crp
02. Caso de estudo

Tec. LIiDAR

Trecho com 20 km de extensao

Camada de desgaste: MBrug (1998)

PERFILOMETRO
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03. Perfilometro Laser

Configuracao de ensaio

Velocidade: 80 km/h
Régua:1,20m /2,00 m/ 3,00 m
Intervalo de processamento: 10/10 m

N.° de feixes laser: 9

> 4 J ‘ ¥
/ \
ool A

1,75m 1,15m 0, 75m 0,45m om 0,45 m 0,75 m 1,15 m 1,75m



@M crp
04. Tecnologia LiDAR

Vantagens tecnoldgicas
® Recolhe até 2 Milhdes de pontos por segundo
® Alcance do laser

v/ Minimo: 1.5m

v' Maximo: 490m
®  Precisdo milimétrica (3mm)
¢ Campo de Visao: 360°

Rear Camera
Vantagens operacionais
® Minimiza a presenca na plataforma
® Velocidade maxima de operacao: 130 km/h
¢ (Camaras dedicadas ao pavimento

Optical DMI

Front Camera "

Second BNSS Antenna

Butterfly Camera

Mechanical DMI
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04. Tecnologia LiDAR

Level:[rescentel

Position X Y

0 24271.93 -113203
0.05 24271.96 -113203
0.1 24271.99 -113203
0.15 24272.02 -113203
0.2 24272.06 -113203
0.25 24272.09 -113203
0.3 24272.12 -113203
0.35 24272.15 -113203
0.4 24272.18 -113203
0.45 24272.22 -113203
0.5 24272.25 -113203
0.55 24272.28 -113203
0.6 24272.31 -113203
0.65 24272.35 -113203
0.7 24272.38 -113203
0.75 24272.41 -113203
0.8 24272.44 -113203

0.85 24272.47 -113203
0.9 24272.51 -113203

z
272.923
272.922
272.9211
272.9201
272.9191
272.9182
272.9172
272.9162
272.9152
272.9143
272.9133
272.9123
272.9114
272.9104
272.9094
272.9084
272.9075
272.9065
272.9055

Data Z
272.9202
272.923
272.9237
272.9159
272.9135
272.9118
272.9096
272.9103
272.9094
272.9023
272.9014
272.8996
272.8987
272.8992
272.8971
272.8969
272.898
272.9022
272.8995

Deviation Flag
-0.003
0.001
0.003
-0.004
-0.006
-0.006
-0.008
-0.006
-0.006
-0.012
-0.012
-0.013
-0.013
-0.011
-0.012
-0.012
-0.009
-0.004
-0.006

272.93

272.92

272.91

2729

272.89

272.88

272.87

272.86

272.85

Data
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/

15

25

35
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05. Resultados e discussao

Zona de estudo | Sentido crescente - Resultados iniciais

Rod. média (Esq/Dir) (mm)
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05. Resultados e discussao

Zona de estudo | Sentido crescente

Rod. média (Esq/Dir) (mm}
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05. Resultados e discussao

Zona de estudo | Sentido decrescente

Rod. média (Esq/Dir) (mm}
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05. Resultados e discussao

Sentido Crescente Sentido Decrescente

Média (mm) Desv. P. V. Média (mm) Desv. P.

Perfildémetro 8 2,86 36% 8 1,99 25%

Tec. LiDAR 9 3,37 37% 9 2,36 26%
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06. Conclusoes e desafios futuros

® Resultados apresentam elevada consisténcia
Conclusoes ® Aumentar a amostra para reforcar robustez e fiabilidade do método

® Sinergia na fase de recolha de dados (multivias e diversidade de informacao a recolher)
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06. Conclusoes e desafios futuros

Investigacéao e Desenvolvimento - Pavimentos | Detecio de Degradacdes Superficiais
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Desafios futuros Detecédo automatica de degradacdes com foco no fendilhamento

® Extensao do estudo a outros pardmetros/degradacées (IRI, MPD, assentamentos)

) ~ ® Piloto realizado na A9 indicia bons resultados para o fendilhamento
Ponto situacao

® Extensao do estudo a rede a inventariar em 2025



OBRIGADO!
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CONTACTOS

armando.matos@brisa.pt
tiago.santos@brisa.pt
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