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Blizsi popis zadania bakaldrskej prdce
N

0 Vizudlny monitoring dopravy pomocou kamery

0 Sledovanie vozidiel

o Ulohy:
O Nastudovat’ problematiku, moderné pristupy riesenia
O Vytvorit prehlad metéd

O Implementovat’ vlastny monitorovaci systém

O Otestovat’ vytvoreny systém



Implementdcia monitorovacieho systému
]

0 PozZiadavky na systém monitoringu:

O Ratanie prejdenych vozidiel

O Sprdavna funkénost' v réznych svetelnych podmienkach
0 Predpoklady:

O Statickd kamera umiestnend

vysoko v strede nad vozovkou

01 Pouzité technoldgie

O Programovaci jazyk C++

O Kniznica OpenCV




Postup spracovania snimok v monitoringu
|

1. Segmentdcia pohybujucich sa objektov

2. Klasifikdcia objektov, odstrdnenie sumu

3. Sledovanie pohybu vozidiel

4.  Funkcionalita ratania vozidiel






KlI'Gcoveé viastnosti
N

01 Pouzitie kamery bez noéného videnia
01 Detekcia prednych svetlometov vozidiel prahovanim

01 Pdrovanie svetlometov pomocou vypoctu
pravdepodobnosti

11 Sledovanie pohybu vozidiel pouzitim jednoduchého
predikéného algoritmu

01 Problémy:

O Odrazy svetiel od vozovky a karosérie vozidiel



[vehicle count: 5 ?'J




- Monitoring vozidiel pocas dna

pouzitim rozdielu sekvencie snimok



KlI'Gcoveé viastnosti
N

0 Segmentdcia pohybujucich sa objektov vypoctom
absolitneho rozdielu dvoch za sebou idicich snimok

0 Odstranovanie pohybujicich sa tienov pouzitim HSV
farebnej reprezentdcie snimok

0 Sledovanie vozidiel pomocou ich jednoznacnych ¢rt

0 Hlavné problémy:

O Pohybujice sa tiene vozidiel



[vehicle count: 19

{




ie pohybu vozidiel
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- Monitoring vozidiel pocas dna

pouzitim odcitavania pozadia



KlI'Gcoveé viastnosti
N

01 Experimentovanie v oblasti odstranovania tienov

este pred etapou segmentdcie — pouzitie detekcie

hrdn

0 Segmentdcia pohybujicich sa objektov pomocou

odcitavania pozadia od aktudlnej snimky

oS

a
0 H

edovanie vozidiel jednoduchym predikénym
goritmom

avné problémy:

O Vytvorenie statického pozadia






- Dosiahnuté vysledky



Dosiahnuté vysledky

0 Monitoring pocas noci

Pocet spravne Pocet nezaratanych Pocet navyse
Skutocny pocet vozidiel -
zaratanych vozidiel vozidiel zaratanych objektov
123 0

1
99,19% 0,81% 0%

124

0 Monitoring pocas dina pouzitim rozdielu sekvencie snimok

Pocet spravne Pocet nezaratanych Pocet navyse
Skutocny pocet vozidiel .
zaratanych vozidiel vozidiel zaratanych objektov
364 5 6

375
97,07% 1,33% 1,6%

00 Monitoring pocas dina pouzitim odcitavania pozadia

Pocet spravne Pocet nezaratanych Pocet navyse
Skutocny pocet vozidiel -
zaratanych vozidiel vozidiel zaratanych objektov
273 2 3

278
98,2% 0,72% 1,08%
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