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Wykrywanie obiektow ruchomych
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Przeptyw optyczny
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Odejmowanie tta
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Modelowanie tta

Modelowanie tta
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Modelowanie tta

= Jesli 7jest mate, model tta jest zwykle jednomoddwy

ielomodowy rozkiad tta oznacza, ze moze zawierac on
ch koloréw i w ten sposdb prawidtowo

iczne zmiany w tle

ie pasuje do zadnej z
pierwszych D dy: y wany za obiekt
ruchomy i

Modelowanie tta

Model tta —
— rozktad o
najwiekszej
wadze

Czas7+ 13
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Modelowanie tta - wydajnosc

Plan prezentacji
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Detekcja cieni obiektow

Detekcja cieni obiektow
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Detekcja cieni obiektow

Detekcja cieni obiektow
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Plan prezentacji

Przetwarzanie masek binarnych

15



Przetwarzanie masek binarnych

Przetwarzanie masek binarnych
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Przetwarzanie masek binarnych
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Detekcja obiektdéw - przyktady
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Detekcja obiektdéw - przyktady

Plan prezentacji
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Sledzenie ruchomych obiektéw

Metody $ledzenia obiektow
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Metody Sledzenia obiektow
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Metody Sledzenia obiektow

Metody $ledzenia obiektow
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Metody Sledzenia obiektow

Metody $ledzenia obiektow
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Metody Sledzenia obiektow

Metody $ledzenia obiektow
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Plan prezentacji

Filtr Kalmana
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Filtr Kalmana

Filtr Kalmana
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Filtr Kalmana

Filtr Kalmana

27



L
L
L

Filtr Kalmana

Plan prezentacji
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Sledzenie obiektéw za pomoca
filtrow Kalmana

Sledzenie obiektéw za pomoca
filtrow Kalmana
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Sledzenie obiektéw za pomoca
filtrow Kalmana

Sledzenie obiektédw za pomoca
filtrow Kalmana
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Algorytm Sledzenia obiektow

L
L
L

L
L
L

P Regiony oznaczajace
tozenie ruchomych
ey obiektéw w biezacej ramce
" Predykcja potozenia |
wszystkich trackeréw
. W biezacejramce

Tworzenie macierzy
powigzan migdzy
trackerami a regionami

Okreslanie zaleznosci
migdzy trackerami i
regionami

Uaktualnianie trackeréw
na podstawie potozenia i
ksztaltu odpowiednich

regionéw

Trackery oznaczajace
potozenie ruchomych
obiektow

Algorytm $ledzenia obiektow

-

Regiony oznaczajace
obiektow w b‘latquej ramce
potoZenia

Predykcja
wszystkich trackeréw

w biezacej ramce

Tworzenie macierzy )
powiazar migdzy
trackerami a regionami

Okreslanie zaleznoSci
miedzy trackerami i
regionami

Uaktualnianie trackeréw
na podstawie potozenia i
ksztattu odpowiednich

regionow

Trackery oznaczajace
potozenie ruchomych
obiektow
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Algorytm Sledzenia obiektow

P Regiony oznaczajace
tozenie ruchomych
ey obiektéw w biezacej ramce
Predykcja potozenia
wszystkich trackeréw
w biezacej ramce
Tworzenie macierzy
powiazan migdzy
trackerami a regionami
Okreslanie zaleznosci

migdzy trackerami i

Uaktualnianie trackeréw
na podstawie potozenia i
ksztaltu odpowiednich
regionéw

Trackery oznaczajace
potozenie ruchomych
obiektow

Algorytm $ledzenia obiektow

A Regiony oznaczajace
lozenie ruchomych
ket obiektéw w biezgcej ramce
Predykcja potozenia
wszystkich trackeréw
w biezacej ramce
Tworzenie macierzy
powiazar migdzy
trackerami a regionami
Okreslanie zaleznoSci

miedzy trackerami i
regionami

Uaktualnianie trackerow

na podstawie potozenia i
ksztattu odpowiednich
. regionow .

Trackery oznaczajace
potozenie ruchomych
obiektow




Relacje miedzy regionami i trackerami

Typ relacji

Akcja

Region bez
zadnego trackera

Tworzony jest nowy tracker w oparciu o parametry
regionu

Tracker bez
zadnego regionu

Przeprowadzana jest tylko predykcja stanu trackera;
jesli tracker nie zostanie powigzany z zadnym regionem
przez pewien czas, jest usuwany

Jeden tracker —
jeden region

Tracker jest uaktualniany w oparciu o parametry
regionu

Jeden tracker —

wiele regionow

Tracker jest uaktualniany w oparciu o parametry
obszaru pokrywajacego wszystkie regiony

Wiele trackerdw
— jeden region

Kazdy tracker jest uaktualniany w oparciu o parametry
regionu

Wiele trackerow

| |

— wiele regionéw

Iteracyjna analiza grup region-tracker i uaktualnianie
trackerow za pomocg najbardziej pasujgcych regiondw,
znajdowanych na podstawie poroéwnania ich wygladu

Sledzenie obiektdw - przyktady

= RoAzne warunki oSwietleniowe
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Sledzenie obiektow - przyktady

= Rozwigzywanie konfliktéw

Sledzenie obiektdw - przyktady

= Rozwigzywanie konfliktéw
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