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INTRODUCAO

* Atencao do motorista.
* Sinalizacao de transito.

* Sistemas de Apoio ao Motorista.
" Ativos
Passivos

INTRODUCAO

* Objetivos do Trabalho

Desenvolver uma ferramenta que detecte e
reconheca placas de transito em uma imagem.

Informar a placa detectada visualmente e em
tempo real.




FUNDAMENTACAO TEORICA

* Sistemas de apoio ao motorista

FUNDAMENTACAO TEORICA

* Quantizacao de cores
" Visdao computacional
" Reducdo da profundidade da cor
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FUNDAMENTACAO TEORICA

* Transformada circular de Hough
" Visdao computacional
" Segmentacao

FUNDAMENTACAO TEORICA

* Rede neural
" Multilayer Perceptron
" Aprendizado Backpropagation

Hidden Layer Output




FUNDAMENTACAO TEORICA

* JMF
" Captura
" Plug-ins
" Renderizacao
" Transmissao

FUNDAMENTACAO TEORICA

* Neuroph
" Redes neurais

Java Neural Network Framework

org.neuroph.easyneurons
GUI Tool _
Neuroph editor easyNeurons
- }

Neuroph Library

org.neuroph.nnet

Java Implementation of specific Neural Networks

Neural Network <

Library org.neuroph.core org.neuroph. util
Base Classes Helper Classes
-




FUNDAMENTACAO TEORICA

° Neuroph (cont.)
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FUNDAMENTACAO TEORICA

* Trabalhos Correlatos

" Sistema 6ptico para identificacdao de veiculos em
estradas.

" Opel Eye.

' ARToolkit.




Opel Eye _

* Insignia 2008 — GM/Opelﬂ/

ARToolKit

* Realidade aumentada.




DESENVOLVIMENTO

* Principais Requisitos
capturar uma imagem contendo um cenario da via
a frente do veiculo (RF);

detectar a regiao da imagem onde cada placa de
transito aparece (RF);

reconhecer a placa de transito de cada regiao
detectada (RF);

DESENVOLVIMENTO

* Principais Requisitos (cont.)

informar o usudrio caso nao seja possivel
reconhecer a placa (RF);

informar o usudrio para cada placa de transito
reconhecida (RF);

implementar a ferramenta utilizando a tecnologia
Java (RNF).




Especificacao

* Técnicas e Ferramentas Utilizadas
Enterprise Architect 7.1
Unified Modeling Language (UML)

Especificacao

* Diagrama de casos de uso

Reconhecer a placa |

| Treinar a rede neural |




Especificacdo

Diagrama de classes
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Especificacao

Diagrama de seqliéncia
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Implementacao

* Técnicas e Ferramentas Utilizadas
Eclipse IDE
Java

. .
0 eclipse

Neuroph GANYMEDE

S Java Media
—° FrameWork
o i Neuroph

Java Neural Network Framework

Implementacao

* PRE AJUSTE

byte[] indata = (bytel]) inFrame.getData():

for(int index = 0; index < indata.length:; index = index + 3)
int blue = indata[ (int) (index)];
int green = indataf (int) (index+1)]:
int red = indataf(int) (index+2)]:

127]-127

if (blue < 0O) blne blne+255;
if {green-< 0) green greent+2ss;
if (red < 0} red red+255;




Implementacao

* QUANTIZACAO UNIFORME

int bright = 128;

if (blue < bright) blue = 0;
else blue = 2557

if (green < bright) green = 0;
else green = 255;

if (red < bright} red = 0;:
else red = 255;

Visual Autono... [E[=] B3 Test Effect [_ |Of <]

Implementacao

* SELECAO DE CORES

if ([({green = 0) && (red == 255)) ||
((blue == 0} && (green == 0} && (red == O0))){
blue = 255;
green = 255;
red = 255;
¥
else {
blue = 0;
green = 0;
red = 07

Test Efect [_ O] Visual Autono... [l =] E3
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Implementacao

* DETECGAO DA PLACA

" Transformada circular de Hough

E Visual Avtono... [l [=] E3

il oooot014 B

Implementacao

* NEUROPH

‘u"isual Autono... [l =]

0 ooooort B
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Implementacao

* OPERACIONALIDADE DA IMPLEMENTACAO

——— e

Visual Autono... Jlj[=] TEEI: Effect = =]

Resultados e Discussao

Controle manual de brilho da imagem.

Controle manual do diametro para deteccao da
placa.

Aumento da resolucao atrasa o tempo de
resposta.

Dispositivo de captura fornece imagens com
muito ruido e funcao de auto-brilho ndao pdde
ser controlada.

Limitacdo ao treinar a rede neural (exemplar
unico).
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Resultados e Discussao (cont.)

Complexidade do tema.
Requisitos de tempo de resposta.

Cddigo segmentacdao Hough adaptado do
trabalho de Schulze.

Dispositivo de captura, padrao UVC, utilizado:
webcam XBOX Live Vision.

CONCLUSAO

Resultado de reconhecimento satisfatorio,
dentro de um ambiente controlado.

Deteccdo e reconhecimento ocorrem em tempo
real.

Desenvolvido utilizando apenas Java como
linguagem.

Mercado automobilistico comecgando a
popularizar sistemas com visao computacional.

Ideal refinar prototipo e explorar mais técnicas.




Extensoes

Controlar o brilho da imagem.

Utilizar algoritmo que nao sofra influéncia do
brilho.

Explorar outras APIs de manipulacao de
imagens.

Desenvolvimento de uma ferramenta de treino
de rede neural especifica.

Detectar placa em aproximacao (movimento).

£
FURB
Obrigado!

A mente que se abre a uma nova idéia

jamais voltara ao seu tamanho original.
Albert Einstein

Blumenau, 05 de julho de 2010.
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