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Odhad polohy pohybujı́cı́ho se objektu z obrazových dat

Lukáš Királ’1

1 Úvod
Hlavnı́m cı́lem této práce je vytvořit systém pro sledovánı́ pohybujı́cı́ho se objektu v

mı́stnosti na základě obrazové informace. Požadován je běh v reálném čase a co možná největšı́
přesnost odhadu. Prvnı́m úkolem je detekce objektu v obraze. Dále jsou využity dvě kamery
pro stereovizi a následně je provedena triangulace. Tı́m zı́skáme polohu objektu v prostoru.
Součástı́ práce je také filtrovánı́ naměřených dat pomocı́ Kalmanova filtru.

2 Navrhovaný postup
Pro detekci pohybu v obraze lze použı́t 2 přı́stupy:

• rozdı́l snı́mků (frame difference)

• modelovánı́ pozadı́ (background substraction)

Metody založené na rozdı́lu snı́mků jsou obecně výpočetně méně náročné, ale neposkytujı́ tak
dobré výsledky, jako modelovánı́ pozadı́, protože se objekt nalezne pouze částečně. Proto se
v této práci použı́vá tato druhá možnost. Z důvodu požadavku na běh v reálném čase byla
implementována část zabývajı́cı́ se zpracovánı́m obrazu pomocı́ OpenGL. Tı́m bylo dosaženo
potřebné rychlosti. Aktualizace modelu pozadı́ v čase je založená na práci Ng a Delp (2011).
Tento přı́stup je velmi vhodný pro paralelnı́ zpracovánı́ pomocı́ GPU.

Po zı́skánı́ pozice sledovaného objektu v obraze z obou kamer je potřeba zı́skat prosto-
rové souřadnice v reálném světě. Pro tento účel byla využita iterativnı́ lineárnı́ triangulaci podle
Hartley a Sturm (1994).

Zı́skané souřadnice budou samozřejmě nepřesné. Chyby vznikajı́ šumem v obraze, nedo-
konalou detekcı́ objektu, nepřesnostı́ při kalibraci kamer, při triangulaci atd. Proto je nutné tyto
výsledky filtrovat. K tomu byl použit Kalmanův filtr.

3 Výsedky
Systém byl testován pomocı́ dvou webkamer umı́stěných přibližně 30 cm od sebe. Sle-

dovaným objektem byl vláček ve vzdálenosti zhruba 2 metry, který jezdil v kruhu po kolejı́ch.
Potom bylo možné snadno porovnat zı́skaný odhad se skutečnou hodnotou.

Celý program běžı́ poměrně rychle a je omezen spı́še snı́mkovacı́ frekvencı́ kamery. Ta
je ale dostatečná pro sledovánı́ pohybu.

Po vytvořenı́ modelu pozadı́ byla také přesnost sledovánı́ velmi dobrá. Maximálnı́ chyba
dosahovala pouze několika centimetrů a po většinu času byla odchylka výrazně menšı́.
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Obrázek 1: Testovánı́ výsledného programu
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