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WIzYJINY SYSTEM NADZORU PRZEWOZOW t ADUNKOW
Z WYKORZYSTANIEM DETEKCJI ZMIAN W OBRAZIE

Streszczenie:
Detekcja zmian w obrazie jest szybk skuteczg metod, wizyjnego nadzoru niektorych
parametrow przewimnych tadunkéw. Jednym z takich parametréwzenby¢ potazenie tadunku
w przestrzeni towarowej. Innym Kksztalt opakowaniajego zmiany w trakcie transportu.
W artykule przedstawiono natiwosci jakie daje ta metoda analizy obrazéw.

Stowa kluczowe: detekcja ruchu tadunku, bezpiasteo przewozow.

WPROWADZENIE

Kamery rejestrujce obrazy w sposéb aqgly s3 dos¢ powszechne. Nawet niewielkiej
jakosci obrazy mog podtuzy¢ do cagltego nadzoru przewonych tadunkow. Co za tym idzie
koszty poniesione na zakup detektora miog znikome.

Systemy wizyjne magy dostarczéa wielu informacji o widciwosciach przewaonych
towarow oraz ich opakowia W celu otrzymania takich informacji nale zastosowa
odpowiedny analiz obrazu. W pracy tej przedstawiono metatbtekcji zamiany polaenia
przewaonych towarow z wykorzystaniem komputerowej analibyazow. W metodzie tej
wykorzystywane s maski ruchd jako elementy umidiwiajace analiz poniewa maska
ruchy dostarcza wielu informacji dotygz/ch poruszagcego s¢ obiektu takich jak zmiana
potozenia, pedkosé, przyspieszenie a tale przeniesienie obiektu poza obraz sceny.
Informacje te mog postuwzy¢ do badania innych parametréw przeaoych towarow.

1. REJESTRACJA OBRAZU

Najwazniejszym problemem przy rejestracji obrazu przesmych towarow $ drgania.
Drgania te powodyj zaktocenia masek ruchu. Muma je wyeliminowa uzywajac réznych
metod jednak sama analiza masek ruchu Aim@ czg¢sciowg lub catkowiy eliminacg
problemu drga.

Eliminaci zaktocé wynikajgcych z drga kamery mana przeprowadzi ustawiajc
specjalne progi wyliczania masek ruchu (progi dgtekichu). Najprostszym rozgzaniem
bedzie opisane metoda doboru progébw w artykule [lhzWRgzanie to opiera si na
algorytmicznym doborze parametréw detekcji ruchmylOwyliczania masek ruchu. Sposéb
wyliczania progow detekcji opisuje algorytm na rys.

! Maska ruchu jest to #fiica wyznaczona w poszczegélnych punktach obrazdwbch rénych obrazéw tej
samej sceny. Maska ruchu zdefiniowana zostata Btshwowy ,Komputerowa analiza obrazéw w
zastosowaniu do pomiaréw parametréw ruchu pojazdBwzprawa Doktorska Wydziat Transportu PW
Warszawa 2001.
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Rys 1. Algorytm wyznaczania proguzrac jasndci w obrazieP i maksymalneg®c
Zrédio: opracowanie wiasne.

W algorytmie (rys. 1) iyty zostat indeks kolejnej maski ruchu Takze kacowy

AC
warunek na znalezienie stosumzbln_l— = 1jest nastpujacy:

AC',
AL,
Algorytm na rys. 1. wykonywany jest od waito= 255 do L' = 0. Optymatnwartas¢
progu R jest gdy= " jest najblisze zera. Wtedy P= L’;. Gdy juz znany jest prog Pmazna
oszacowé wartg¢ progu R. Proég R nie musi mié wartgci rownej Ci. Moze mig
mniejsz co umaliwi tolerancg bledu jaki mae skt pojawi poprzez zmiag jasnaci
obserwowanej sceny w kolejnych sekwencjach przetjwanego obrazu. Jednak wado
progu R powinna by bliska wartdci C’; (np.: okoto 0,95 G’) poniewa w ten sposéb
w systemie bdzie najmniej falszywych detekcji ruchu.

1=0 (1)
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Wykorzystupc zalenos¢ przedstawiagp w [1] mazna z tatwdciag doda& prost metod
detekcji drga kamery czy gwattownych zmian jaswoobrazu. Oté takie zdarzenia nima
wykryé, gdy C' = 100% dla L' = {0...255). Jest to sytuacja, gdy #dy punkt obrazu tej
samej sceny jest 2@y od punktu w poprzedniej chwili czasowej dla jedwartaci L’
z przedziatu {0...255}.
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Rys 2. Dobor progéw detekcji przy zakidceniach spaowanych drganiami kamery: a) zales¢
znormalizowanej liczy rinych pikseli w funkcji progu rnic jasndci w obrazie, b) pierwsza klatka
zrédtowa do wyznaczania maski ruchu, c¢) druga klatkdtowa, d) maska ruchy przy progunic

jasnaci P_ = 1, e) maska ruchu przy B 50

Zrédio: opracowanie wiasne.

Na rys. 2 a) przedstawiono jak wydh zalenos¢ znormalizowanej liczy inych pikseli
w funkcji progu ranic jasndci w obrazie. Na rys. 2 b) i c) przedstawiono kadeklatki
obrazéw sceny, ktore poddano analizie. Na rys. @rg@dstawiono magkruchu wyliczon
przy progu ranic jasndci w obrazie P = 1. Czarne piksele oznaczauch. Na rys. 2 e)
przedstawiono magkruchu wyliczol przy progu ranic jasndci w obrazie P = 50. W tym
przypadki wid&, ze wickszas¢ zaktdcé spowodowanych drganiami zostata ustani

2. DETAKCJA ZMIANY POLOZENIA PRZEWQZONEGO OBIEKTU

Przewaony towar mae by naraony na przemieszczenie w czasie transportu. Jednak
dzieki rejestracji obrazu z kamery i analizie masekhwsceny, mzna w prosty sposob

2 Przedziat {0...255} wynika z tegage do analizy byty brane obrazy o 256 progach szaro
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wykry¢ takie przemieszczania. Gdyzjwostam wyznaczone progi detekcji elimiryge
zaktécenia wg algorytmu na rys 1. Bfa wykona analiz wg algorytmu z rys. 3. Algorytm
ten opisuje metaglokalizacji masek ruchu obiektw masce ruchu uzyskanej ze sceny.
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Rys. 3. Algorytm lokalizacji obiektu na podstawegp maski ruchu
Zrédto: opracowanie wiasne.

Zaktadamyze maska ruchu obiektu zostata zarejestrowana nstgedpustej sceny (tzn.
bez obiektu na niej) i sceny z obiektem. gzitemu maska takachzie najlepszy wzorcem
do lokalizacji potaenia obiektu. Algorytm poza lokalizacpotozenia obiektu umadiwia
takze stwierdzenie czy naglit jakikolwiek ruch i czy maska ruchu wyznaczonatrazéw
sceny jest poprawna.

% Maska ruchu obiektto fragment maski ruchu powsiagj w wyniku poruszaniasidanego obiektu.
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c) d)
Rys 4. Kolejne fazy wyodbniania maski ruchu obiektu: a) obraz bez obidi}wgbraz z obiektem, c)
druga Klatkazrodtowa, d) maska ruchy przy proguwnic jasndci P. = 50, e€) maska ruchu obiektu

Zrédto: opracowanie wiasne.

iczba zgodnych pikseli
w obu maskach

Przesuniecie maski
obiektu wzgledem
analizowanej maski

Rys 5. Wynik lokalizacji maski ruchu obiektu w masachu
Zrédio: opracowanie wiasne.

Na rys. 4. przedstawiono etapy tworzenia maskiuugbiektu. Rys. 4 a) to obraz sceny
bez obiektu. Rys. 4 b) to obraz sceny z obiektdmktbrego w nagpnych etapach wylicza
sie mask ruchy. Rys. 4 ¢) to maska ruchu catego obrazuysdeys. 4 d) to wyodiniona
maska ruchu obiekty. Ta maska ruchu obiektu zostatyita do lokalizacji obiektu w masce
ruchu z kolejnym etapie analizy.

Na rys. 5. przedstawiony zostat wynik lokalizacjaski ruchu obiektu w masce ruchu.
Do bada przyjeto uproszczania:

* przesurgcie obiektu odbywato sitylko na ptaszczinie obrazu,

* analizowano tylko binarne (dwu-waftwowe) maski ruchu.

Z wykres na rys. 5. przedstawia przebieg liczbydryeh pikseli obu masek w funkcji
szerokdci i wysokaci obrazu. Wid4, ze mazna oszacowa potazenie obiektu poprzez
lokalizacg wspétrzdny maksymalnej wartai ww funkcji.
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3. PODSUMOWANIE

W opracowaniu przedstawiono zagadnienie wizyjnegdzoru przewgonego towaru.
Ograniczono si do detekcji poteéenia obiektu. Jednak uwzghiono maliwos$¢ szacowania
innych parametréw przetonych obiektow. Zadanie lokalizacji pafnia obiektu zostato
poprzedzone analizi propozycyj metody eliminacji zaklode jakie pojawiag Sie na
rejestrowanych obrazach podczas transportu.cNiagt przedstawiono implementacje metody
dzigki, ktérej wyliczono maskruchu i mask ruchu obiektu. Na koniec przedstawiony zostat
wykres, ktory przedstawia zaleos¢ liczby zgodnych pikseli maski ruchu lokalizowanego
obiektu w masce ruchu sceny (na ktérej byt ten kdbie funkcji szerokéci i dlugasci maski.
Wykres ten pokazujeie jest maliwa taka lokalizacja poprzez oszacowanie pefoe jego
maksimum.
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VIDEO SURVEILLANCE OF FREIGHT SYSTEM USING DETECTION OF CHANGES IN PICTURES

Abstract:
Detection of changes in the image is fast and gffeanethod for visual surveillance of certain
parameters of the goods carried. One of these maeasnmay be the location of cargo in cargo
space. Another form of packaging and its changemgluransport. The paper will present the
possibilities offered by this method of image asaly

Key words: motion detection, cargo security operai
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