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Odhad polohy pohybujiciho se objektu z obrazovych dat

Lukas Kiral

1 Uvod

Hlavnim cilem této price je vytvofit systém pro sledovani pohybujiciho se objektu v
mistnosti na zédkladé obrazové informace. PoZadovan je béh v redlném Case a co moznd nejvetsi
presnost odhadu. Prvnim tkolem je detekce objektu v obraze. Déle jsou vyuzity dvé kamery
pro stereovizi a nasledné je provedena triangulace. Tim ziskdme polohu objektu v prostoru.
Soucasti prace je také filtrovani naméfenych dat pomoci Kalmanova filtru.

2 Navrhovany postup
Pro detekci pohybu v obraze 1ze pouzit 2 pfistupy:

e rozdil snimkd (frame difference)
e modelovani pozadi (background substraction)

Metody zaloZené na rozdilu snimku jsou obecné vypocetné méné narocné, ale neposkytuji tak
dobré vysledky, jako modelovani pozadi, protoZe se objekt nalezne pouze Castecné. Proto se
v této praci pouziva tato druhd moznost. Z divodu pozadavku na béh v redlném cCase byla
implementovana ¢ast zabyvajici se zpracovanim obrazu pomoci OpenGL. Tim bylo dosazeno
potiebné rychlosti. Aktualizace modelu pozadi v Case je zaloZena na praci Ng a Delp (2011).
Tento piistup je velmi vhodny pro paralelni zpracovani pomoci GPU.

Po ziskani pozice sledovaného objektu v obraze z obou kamer je potfeba ziskat prosto-
rové soutradnice v redlném svété. Pro tento ucel byla vyuZita iterativni linearni triangulaci podle
Hartley a Sturm (1994).

Ziskané souradnice budou samoziejmé nepiesné. Chyby vznikaji Sumem v obraze, nedo-
konalou detekci objektu, nepresnosti pfi kalibraci kamer, pfi triangulaci atd. Proto je nutné tyto
vysledky filtrovat. K tomu byl pouzit Kalmanav filtr.

3 Vysedky

Systém byl testovdn pomoci dvou webkamer umisténych piiblizné 30 cm od sebe. Sle-
dovanym objektem byl vlacek ve vzdélenosti zhruba 2 metry, ktery jezdil v kruhu po kolejich.
Potom bylo moZzné snadno porovnat ziskany odhad se skute¢nou hodnotou.

Cely program bezi pomérné€ rychle a je omezen spiSe snimkovaci frekvenci kamery. Ta
je ale dostatecnd pro sledovéani pohybu.

Po vytvoreni modelu pozadi byla také presnost sledovani velmi dobrd. Maximdlni chyba
dosahovala pouze nékolika centimetrt a po vétsinu Casu byla odchylka vyrazné mensi.
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Obrazek 1: Testovani vysledného programu
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